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OMRON

Upphovsrattsmeddelande

Informationen i detta dokument tillhor OMRON och far inte reproduceras helt eller delvis
utan foregaende skriftligt godkdnnande fran OMRON. Informationen héri kan dndras utan
foregaende meddelande och ska inte tolkas som ett atagande fran OMRON.

Dokumentationen granskas och revideras regelbundet.

OMRON tar inget ansvar for eventuella fel eller utelamnanden i dokumentationen.

Copyright © 2020 OMRON Corporation. Med ensamraitt.

Alla varumarken fran andra foretag som anvands i denna publikation tillhor respektive

foretag.

1.1

Avtal om villkor

1.1.1 Garantier

a)

b)

Exklusiv garanti. OMRONSs exklusiva garanti anger att produkterna ar fria fran defekter i
material och utférande under en period av tolv manader fran det datum de saldes av
OMRON (eller en annan period som anges skriftligen av OMRON). OMRON fransager sig
alla andra garantier, vare sig uttryckliga eller underforstadda.

Begriansningar. OMRON LAMNAR INGA GARANTIER ELLER UTFASTELSER, VARE SIG
UTTRYCKLIGA ELLER UNDERFORSTADDA, oM ICKE—INTRANG, SALIBARHET ELLER
LAMPLIGHET FOR ETT VISST SYFTE FOR PRODUKTERNA. KOPAREN AR INFORSTADD MED
ATT SJALV ENSAM FASTSTALLA ATT PRODUKTERNA UPPFYLLER KRAVEN FOR DEN
AVSEDDA ANVANDNINGEN PA LAMPLIGT SATT. OMRON friskriver sig ytterligare fran alla
garantier och allt ansvar for alla typer av ansprak eller utgifter som baseras pa intrang i
produkterna eller pa annat satt intrang pa immateriella rattigheter.

Képarkompensation. OMRONSs enda skyldighet enligt detta ska, efter OMRONSs val, vara
att (i) ersatta produkten som ej uppfyller specifikationen (i den form som ursprungligen
levererades, med koparen ansvarig for arbetskostnader for borttagning eller utbyte av
den), (ii) reparera produkten som ej uppfyller specifikationen, eller (Ill) aterbetala eller
kreditera kdparen ett belopp som motsvarar inkdpspriset for produkten som ej uppfyller
specifikationen. Under inga omstandigheter ska OMRON ansvara for garanti, reparation,
gottgorelse eller andra ansprak eller utgifter gallande produkterna savida inte OMRONSs
analys bekraftar att produkterna har hanterats, forvarats, installerats och underhallits
pa radtt satt och inte har utsatts for kontaminering, missbruk, felaktig anvandning eller
olamplig modifiering. Retur av produkter fran kdparen maste godkannas skriftligt av
OMRON fore frakt. OMRON-foretag ska inte hallas ansvariga for lampligheten eller icke-
lampligheten eller resultaten av anvandning av produkterna i kombination med
elektriska eller elektroniska komponenter, kretsar, systemenheter eller andra material,
amnen eller miljéer. Rad, rekommendationer eller information som ges muntligt eller
skriftligt ska inte tolkas som en &ndring eller tilligg till ovanstdende garanti.
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Se http://www.omron.com/global/ eller kontakta en OMRON-representant for
publicerad information.

1.1.2 Ansvarsbegransning osv.

OMRON-FORETAG SKA INTE HALLAS ANSVARIGA FOR SARSKILDA, INDIREKTA, TILLFALLIGA
ELLER EFTERFOLJIANDE SKADOR, FORLORAD VINST ELLER PRODUKTION ELLER KOMMERSIELL
FORLUST SOM PA NAGOT SATT KAN SATTAS | SAMBAND MED PRODUKTERNA, OAVSETT OM
SADANA ANSPRAK BASERAS PA KONTRAKT, GARANTI, FORSUMLIGHET ELLER STRIKT ANSVAR.

Vidare ska OMRON-féretagens ansvar under inga omstandigheter 6verskrida det individuella
priset pa den produkt som ansvarsskyldigheten havdas for.

1.1.3 Lamplighet for anvandning

OMRON-féretag ansvarar inte for 6verensstaimmelse med standarder, koder eller féreskrifter
som galler for kombinationen av produkten i kdparens tillampning eller anvandning av
produkten. Pa koparens begdran tillhandahaller OMRON tillampliga dokument for
tredjepartscertifiering som anger markningar och anvandningsbegransningar som galler for
produkten. Den har informationen racker inte for att faststdlla produktens lamplighet i
kombination med slutprodukten, maskinen, systemet eller annan tillampning eller
anvandning. Koparen ar ensam ansvarig for att avgora lampligheten for den specifika
produkten med avseende pa koparens tillimpning, produkt eller system. Koparen ska alltid ta
tilldmpningsansvar.

ANVAND ALDRIG PRODUKTEN FOR EN TILLAMPNING SOM INNEBAR ALLVARLIGA RISKER FOR
LIV ELLER EGENDOM UTAN ATT SE TILL ATT SYSTEMET SOM HELHET HAR UTFORMATS FOR
ATT TA ITU MED RISKERNA OCH ATT OMRON-PRODUKTEN/-PRODUKTERNA HAR RATT
KLASSNING OCH INSTALLATION FOR AVSEDD ANVANDNING INOM DEN TOTALA
UTRUSTNINGEN ELLER SYSTEMET.

1.1.4 Programmerbara produkter

OMRON-foéretag ansvarar inte for anvdandarens programmering av en programmerbar
produkt, eller ndgon konsekvens déarav.

1.1.5 Prestandadata

Data som presenteras pa OMRON-foretagets webbplatser, kataloger och annat material
tillhandahalls som en guide fér anvdandaren vid bedomning av Iamplighet och utgor inte nagon
garanti. Informationen kan representera resultatet av. OMRONs testférhallanden och
anvandaren maste korrelera det med faktiska tillampningskrav. Den faktiska prestandan
omfattas av OMRONSs garanti och ansvarsbegransningar.
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1.1.6 Andringar i specifikationer

Produktspecifikationer och tillbehor kan ndr som helst andras beroende pa férbattringar och
andra orsaker. Det dr var praxis att andra artikelnummer nar publicerade méarkningar eller
funktioner andras eller nar betydande konstruktionsdandringar gors. Vissa specifikationer for
produkten kan dock andras utan foregdaende meddelande. Om du &r osdker kan séarskilda
artikelnummer tilldelas for att atgarda eller faststdlla viktiga specifikationer foér din
tillampning. Radfraga din OMRON-representant nar som helst for att bekrafta de faktiska
specifikationerna fér den képta produkten.

1.1.7 Fel och utelamnanden

Informationen som férmedlas av OMRON-féretag har kontrollerats och anses vara korrekt,
men inget ansvar antas for skrivfel, typografiska fel eller korrekturlasningsfel eller
utelamnanden.

Obs!

Aven om alla anvisningar som anges i denna sikerhetsguide fljs g&r det inte att garantera
att ett robotsystem &r fritt fran olyckor som leder till skada eller dédsfall eller avsevarda
egendomsskador som orsakas av industriroboten. Det ar kundens ansvar attimplementera
lampliga sakerhetsatgarder baserat pa sin egen riskbedémning.
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1.1.8 Anmarkning om varning

OMRON

Ikonen som inleder varje varning indikerar typen av fara. Dessa anvands
tillsammans med lampligt signalord (Fara, Varning eller Var forsiktig) for att ange farans
allvarlighetsgrad. Texten efter signalordet anger vilken risken ar och hur du undviker den.

Icon

Meaning

Meaning

This is a generic alert icon. Any
specifics on the risk will be in
the text following the signal
word.

This identifies a hazardous entan-
glement situation.

This identifies a hazardous elec-
trical situation.

This identifies a fire risk.

This identifies a hazardous
burn-related situation.

> B> B>

This identifies a laser emitter eye
damage situation.

p B> >

This identifies a hazardous ESD
situation.

1.1.9 Forkortningar och terminologi

Forkortning/term

Beskrivning

Grundlaggande halso- och sdakerhetskrav som galler utformning och

EHSR konstruktion av maskiner

LD-250 Latt mobil robot, 250 kg max. nyttolast

PL Prestandaniva enligt SS-EN 1SO 13849-1

PL, Erforderlig prestandaniva enligt SS-EN 1SO 13849-1
PL, Uppnadd prestandaniva enligt SS-EN 1SO 13849-1

Prestandaniva

Separat niva som anvands for att specificera férmagan hos
sakerhetsrelaterade delar av styrsystem att utfora en
sakerhetsfunktion under férutsebara forhallanden
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Erforderlig Prestandaniva (PL) som tillampas for att uppna den riskminskning
prestandaniva PLr som kravs for varje sdakerhetsfunktion
Riskbeddmning Overgripande process som omfattar riskanalys och riskutvirdering

Funktion hos maskinen som kan leda till en omedelbar 6kning av

akerhetsfunkti R ) .
Sakerhetstunktion risken/riskerna om det uppstar fel i funktionen
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2 Inledning

2.1  Monteringsanvisningar

Monteringsanvisningarna i det har dokumentet galler alla sdkerhetsrelaterade aspekter av
den mobila roboten LD-250, som delvis fardigstalld maskin, och granssnittet mellan den
delvis fardigstallda maskinen och den slutliga maskinen, som maste beaktas av montéren
nar den delvis fardigstallda maskinen integreras i den slutliga maskinen.

Den mobila roboten LD-250 som en delvis fardigstalld maskin ar avsedd att
A inforlivas i andra maskiner och far inte tas i bruk forran den slutliga maskin

dar den ska inforlivas har forklarats i 6verensstammelse med

bestammelserna i EG:s maskindirektiv 2006/42/EG, om tillampligt.

Nar den mobila roboten LD-250 inférlivas i den slutliga maskinen maste
montoéren vidta nodvandiga atgarder for att bemota EHSR-regelverket fran
BILAGA | i maskindirektivet, som galler den mobila roboten LD-250, som inte
har tillampats och uppfyllts eller som endast delvis har uppfyllts av OMRON.

Monteringsanvisningarna ska sedan inga i den tekniska dokumentationen for
den slutliga maskinen.

De hdr monteringsanvisningarna for den mobila roboten LD-250 som en delvis fardigstalld
maskin tillhandahaller nédvandig information for att géra det moijligt for tillverkaren av den
slutliga maskinen att ta fram de delar av instruktionerna som kravs enligt ESHR 1.7.4.

2.2 Definitioner

e AMR (autonom mobil robot) — den har termen beskriver LD-250 med en monterad
nyttolaststruktur, vilket skapar en komplett mobil robot.

e Fleet Manager — en rackmonterad datorenhet som anvands for att hantera en
uppsattning AMR-enheter. Enheten bestar av EM2100-apparaten (EM2100) och
FLOW Core-programvaran.

e Maskinpark — tva eller flera AMR-enheter som anvands pa samma arbetsyta.

e LD-250 — det har ar plattformens modellnamn. | det hdar dokumentet anvands
modellnamnet LD-250 for att beskriva installningar, konfiguration och anslutningar.

e Mobil robot — en alternativ branschterm for AMR.

e Nyttolaststruktur — alla passiva eller dynamiska enheter som ar anslutna till och
eventuellt drivs av LD-250. Det kan vara nagot sa enkelt som en lada for att bara
foremal som fabriksdelar eller sa komplicerat som en robotarm som plockar upp och
manipulerar fabriksdelar.

e Plattform — den grundldaggande LD-250, inklusive

o chassi, drivmotorer, fjadring, hjul och ljusskivor, rullhjul, batteri, lasrar och bakre
sensorer

Mobil robot LD-250, monteringsanvisningar, Rev. A
Sida 9av 76



OMRON

o eninbyggd LD-250 Core med ett inbyggt gyroskop, navigeringsprogramvara och data-
och stromkontakter for en nyttolaststruktur

o en operatorspanel, som dven kallas HMI (Human-Machine Interface)

o LD-250-héljen (yttre kapor) och ett lastutrymme for montering av en
lastkapacitetsstruktur.

2.3 Produktbeskrivning

LD-250 ar en mobil robot for allmdnna andamal som har utformats foér att anvandas
inomhus i industrimiljoé och i narheten av utbildad personal. Den ar sjalvstyrd och
sjalvladdande med en automatisk dockningsstation. Den har en maximal kapacitet pa
250 kg. Kapaciteten inkluderar nyttolaststrukturen och eventuell last som den strukturen
transporterar.

LD-250 kombinerar maskinvara och programvara for mobil robotteknik for att tillhandahalla
en anpassningsbar, mobil plattform for att transportera nyttolast. Nar LD-250 har skannat
miljons fysiska egenskaper kan den navigera sakert och sjalvstandigt till alla tillgangliga
destinationer. Den ror sig kontinuerligt och utan mansklig inblandning och laddar sig
automatiskt efter behov.

LD-250 anvander omradesdata fran en sakerhetsskanningslaser som primar metod for att
identifiera hinder och bibehalla korrekta kunskaper om sin plats i miljon.
Dessutom anvander den data fran féljande sensorer:
e en lagfrontslaser som identifierar foremal under huvudlaserns niva
e en bakre sensor som identifierar hinder och stoppar LD-250 om den kdnner av féremal
som ligger nara bakom AMR
o ettgyroskopiLD-250 Core for att identifiera och rapportera LD-250-rotation
e en omkodare pa varje drivmotor som ger vigmatardata for den stracka som varje
drivhjul kor.

Hjulkodare ger navigeringssystemet vagmatarinformation (hur langt varje hjul har kért och i
vilken riktning). Dessutom innehaller LD-250 Core ett internt gyroskop som sparar
rotationen hos LD-250. LD-250 analyserar vagmatardata tillsammans med LIDAR-data fran
navigeringslasrarna for att berdkna sin position. Den har processen kallas lokalisering.

OMRON erbjuder Acuity Localization for dynamiska arbetsmiljoer dar det ar svart att
anvanda laserlokalisering. Acuity Localization anvander en kamera for att detektera
taklampor, vilket gor att AMR kan lokalisera sig i miljoer dar enbart laserlokalisering inte
fungerar optimalt. Laserlokalisering tolererar miljoer som férdndras. Det blir dock svart om
egenskaperna som forandras ar mer dan 80 % av de objekt som identifieras av lasern. Det
omfattar arbetsytor som lagerlokaler, dar foremal som lastpallar eller rullvagnar antingen
byter plats ofta eller blockerar laserns vy 6ver mappade egenskaper. Acuity dr ocksa
anvandbart nar 6ppna utrymmen inte har tillrackligt med egenskaper som
laserlokaliseringen kan mappa. Anvédndarhandboken fér LD-plattformens kringutrustning
beskriver hur du installerar och konfigurerar alternativet Acuity.
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Anvandare av LD-250 lagger vanligen till tillbehor (en nyttolaststruktur) till LD-250-
basplattformen sa att den anpassas for anvandning i specifika tillampningar. LD-250 har ett
lastutrymme med laststdnger av extruderat aluminium. T-spar i laststdngerna utgoér en stark
och anpassningsbar metod for att fasta laststrukturer pa plattformen.

En nyttolaststruktur kan vara sa enkel som en lada som innehaller tillverkningsdelar eller en
mer komplicerad enhet som en transportor eller robotarm. LD-250 Core ger strom-, logik-,
datakommunikations- och sdkerhetsanslutningar for nyttolaststrukturen. Det omfattar
anvandaranslutningar for varningslampor och ytterligare lasrar. Mer information finns i:
e Nyttolaststrukturer pa sidan 77 (anvdandarhandboken fér LD-250-plattformen, Rev-B)
innehaller information om hur en nyttolast utformas.
e Anslutning pa sidan 93 (anvdandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B)
innehaller information om tillgdngliga anvandarkontakter pa LD-250 Core.

2.3.1.1 Chassi och drivlina

Varje LD-250 har differentialdrivning med tvahjulsdrift, med passiva rullhjul fram och bak for
balans. Drivhjulen har separat fjaderupphangning, med solitt polyuretanmonster.
Hjulaxlarna ar placerade nara mittlinjen, vilket gor att LD-250 ar mycket lattmandvrerad och
kan rotera pa plats.

Du kan koppla ur drivhjulen genom att vrida en kamspak pa véaxelladan. Detta kravs for vissa
installningar och underhallsatgarder. Se Aktivera och avaktivera drivhjulmotorerna pa sidan
148 (Anvandarhandbok for LD-250-plattformen, Rev-B).

CAUTION: BRAKES DISABLED. When the drive wheels are disengaged, the
AMR brakes are inoperable. Take care when you move the LD-250 on inclined
surfaces.
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Sida11av 76



OMRON

Bild 1: Drivenhet i LD-250 (héljen borttagna)

Callout Description
A Drive Train assembly (wheel, suspension and motor).
B Drive motor assembly, containing the gears, encoders, and electric brake.
C Rear caster.
D Drive wheel, aluminum with polyurethane tread.
E Front caster.
F Suspension springs.

2.3.1.2 Det héringar — grundldggande komponenter

e En helt monterad LD-250-modellplattform som innehaller féljande:
o OMRON 0S32C sdkerhets- och navigeringslaser (huvudlaser)
o lgfrontslaser
o bakre sensor
o differentialens drivlina.
e LD-250 Core inuti LD-250 som bestar av
o e datorenhet som kor SetNetGo-operativsystemet och programvaran
Advanced Robotics Automation Management (ARAM)..
o en mikrostyrenhet som kér den inbyggda programvaran Mobile Autonomous
Robot Controller (MARC)
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o andra sensorkomponenter, som gyroskop och accelerometer

o frstarkarna som forser drivhjulen med strom.

o Ett batteri.

o lvereras separat fran LD-250 for att overensstimma med foreskrifter om
transport av farligt gods.

e Tre nddstoppsknappar (E-stop):

o en pa mandverpanelen

o en pa vardera sidan av chassit.

e Operatorspanel.

o Du kan flytta operatorspanelen till dnskad position pa nyttolaststrukturen.
Eftersom mandverpanelen har en av de tre nddstoppsknapparna ar det dock
viktigt att ta hansyn till sskerheten om panelen flyttas eller tas bort. Den
vanliga funktionspanelen inkluderar:

= status- och meddelandedisplay med sex rader

= nodstoppsknapp

= ON- och OFF-knappar (PA och AV) for fordonsstrom

=  bromsfrigoringsknapp

= nyckelbrytare med tva lagen for atkomstkontroll. Las nyckelbrytaren
for att avaktivera OFF-knappen (AV) for att forhindra oavsiktlig eller
obehorig avstangning.

e Det finns dven en pekskdarm som tillval som visar mer AMR-statusinformation och
ytterligare funktioner. Se Pekskérm pa sidan 188 (anvandarhandboken for LD-250-
plattformen, Rev-B).

e Automatiserad dockningsstation.

o Dockningsstationen gor det mojligt for LD-250 att ladda sig sjalv, utan att
anvandaren behover gora nagot. Den har ett faste for vaggmontering och en
golvplatta, vilket ger flera olika installationsmetoder. Se Installera
dockningsstationen pa sidan 58 (anvandarhandboken for LD-250-
plattformen, Rev-B).

o Nar dockningsstationen inte ar upptagen kan du ladda ett batteri utanfor LD-
250 med en manuell laddningssladd.

e Ett USB-minne som innehaller programvara och dokumentation.

e Utover de artiklar som medféljer varje LD-250 behéver du minst en handenhet per
robotmaskinpark. Anvand handenheten for att kéra LD-250 manuellt och skapa en
digital karta over arbetsmiljon.

e Om du har en maskinpark med AMR-enheter delar programvaran Fleet Operations
Workspace Core (FLOW Core) (som koérs pa en Fleet Manager-enhet) en karta éver
arbetsomradet till alla AMR-enheter i maskinparken. Det ger en gemensam
referensram for navigering och lokalisering, vilket forhindrar konflikter mellan AMR-
enheterna.

2.3.1.3 Alternativ for att forbattra nyttolaststrukturer

e Bakre lasrar — en bakatriktad hinderdetekteringslaser som skannar det horisontella
planet bakom AMR.
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e Sidolasrar — sidomonterade lasrar for hinderdetektering som skannar det vertikala
planet pa bada sidor om AMR. Dessa lasrar identifierar hinder som befinner sig
utanfor skanningsplanet for huvudsdkerhetslasern. Du kan anvdanda sidolasrar pa

nyttolaststrukturen for att undvika hinder som huvud- och navigeringslasern inte kan

upptacka.

e Pekskdrm — pekskarmen kompletterar standardmandverpanelen, sa att
operatorerna kan interagera med AMR och FLOW Core-programvaran direkt fran

nyttolaststrukturen. Mer information om pekskdarmen finns i anvéndarhandboken fér

LD-plattformens kringutrustning.

2.4

Relaterade handbocker

Dessa monteringsanvisningar omfattar sakerhetsrelaterade aspekter av den mobila LD-
roboten, som en delvis fardigstalld maskin. Det finns ytterligare handbocker som tar upp
relaterade @mnen. Féljande handbdcker innehaller information om allméan sédkerhet,
relaterade produkter, avancerade konfigurationer och systemspecifikationer.

Manual Title

Description

Mobile Robot LD Safety
Guide

Contains general safety information for all Omron AMRs.

Fleet Operations Work-
space Core User's Guide

Describes Fleet management, MobilePlanner software, the
SetNetGo 05, and most of the configuration procedures for an
LD-250.

EM2100 Installation
Guide

Describes the installation of an EM 2100 appliance, as a Fleet
Manager, which runs the Fleet Operations Workspace software
to manage a fleet of AMRs.

Advanced Robotics Com-
mand Language Refer-
ence Guide

Describes how to use the Advanced Robotics Command Lan-
guage (ARCL) a text-based, command line operating language
Use ARCL to integrate a fleet of AMRs with an external auto-
mation system.

LD Platform Peripherals
User's Guide

Describes optional peripherals (Touchscreen, Call box or Door
box, Acuity Localization, HAPS, and rear-facing laser.)
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3 Sdkerhet

3.1

Avsedd anvandning

LD-250 har utformats for anvandning i industriella inomhusmiljoer. Om en rullstolsburen
person enkelt och sakert kan navigera i miljon (6ppen yta som huvudsakligen ar plan med
endast sma lutningar och breda dorréppningar) kan en LD-250 navigera i utrymmet.

DANGER: PERSONAL INJURY RISK

There is risk of serious injury by crushing it the AMR tips over as a result of
improper operation on inclines that do not comply with the operating spe-
cifications.

Foljande riktlinjer galler:

Golv — rengor och torka golv som sopas regelbundet och som rutinmassigt halls fria
fran skrap, damm och vatskor.
Normal lutning — LD-250 &r avsedd att anvdndas pa en arbetsplats som har ett till
storsta delen plant golv. Om arbetsplatsen omfattar ytor som lutar rekommenderar
OMRON en liten lutning, som normalt finns hos rullstolsramper. Tank pa att
nyttolaststrukturen och de laster som transporteras kan

o minska AMR-enhetens formaga att hantera ett lutande underlag

o andratyngdpunkten.
Lutningar (ramper) — med en korrekt utformad och stabil nyttolast kan LD-250 koras
pa ramper med full lastkapacitet. Langre perioder av kérning pa ramper paverkar
dock batteriets anvandningstid och hastigheten begransas till 600 mm/s pa lutande
underlag, t.ex. ramper. Driftsrekommendationerna foéljer nedan:

Slope Pavlo:;:estric- Speed Limit
1.7 degrees (3% grade) No restriction No restriction
3 degree slope 200 kg 600 mm/s
4.75 degrees (1:12 slope, typical wheelchair 165 kg 600 mm/s
ramp)

Temperatur -5 till 40 °C, med ett rekommenderat luftfuktighetsintervall pa 5 till
95 %, icke-kondenserande. Om LD-250 anvands vid hoga eller laga
omgivningstemperaturer (sarskilt med full nyttolast och i hég hastighet) kan
batteriet 6verskrida gransen for drifttemperatur. Om detta intraffar meddelas du
genom eskalerande programvarumeddelanden enligt foljande:
o Batteriet narmar sig en dvre eller nedre temperaturgrans. Andra
driftforhallandena for LD-250 sa att batteriet kan aterga till en niva inom
temperaturgranserna.
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o Batteriet har dverskridit en forsta grans. LD-250 fortsatter att fungera men
laddningen skjuts upp tills batteriet har atergatt till en niva inom
temperaturgranserna.

o Batteriet har 6verskridit sina temperaturgranser och LD-250 stangs av
omedelbart.

e LD-250 har kapslingsklass IP20 och &r inte vatsketalig. Hall golven torra eftersom
vatskor kan komma in i AMR. Fuktiga, dammiga eller oljiga golv kan dven leda till att
drivhjulen slirar eller glider. Sddana dragkraftsproblem kan paverka bade bromsning
och noggrannhet.

3.2  Ejavsedd anvandning

Nar du driftsatter en AMR ska du férutse potentiella risker for personal och utrustning.
OMRON har for avsikt att LD-250 ska anvandas i en noggrant kontrollerad och hanterad
miljo med begrdansad atkomst som endast ges till utbildad personal.

Du bor utfora en riskanalys innan du distribuerar LD-250 i andra miljoer. Till exempel
driftsattningar i omraden som ar 6ppna for allman offentlig atkomst, till exempel
detaljhandelsbutiker. Anvandning av LD-250 i sddana omraden kraver i allménhet ytterligare
sakerhetsatgarder. OMRON har inte avsett LD-250 for anvandning i miljéer som innehaller

o farliga (explosiva eller fratande) omgivningar

e joniserande eller icke-joniserande stralning

e extrem varme eller luftfuktighet

e golvsom ar fuktiga eller som det ligger vatten pa.

VIKTIGT: LD-250 &r inte vattentat. Hall alla golv torra. Fukt kan gora att drivhjulen slirar, vilket
paverkar bade bromsning och navigering.

Dessutom har OMRON inte avsett LD-250 for driftsattning i foljande miljoer:
e livsuppehallande system
e bostadsinstallationer
e mobilainstallationer, inklusive golv som ror sig eller andra typer av fordon pa land,
vatten eller i luften. (LD-250-navigering stdds av ett gyroskop som ar inbyggt i LD-
250-kdrnan. For att kunna fungera exakt maste gyroskopet ha en stationar miljo).

VIKTIGT: Folj alla anvisningar for anvandning, installation och underhall som tillhandahalls i
denna handbok och i sakerhetsguiden fér den mobila LD-roboten.

Ej avsedd anvandning av en LD-250 kan
e orsaka personskador
e skada LD-250 eller annan utrustning
e minska tillforlitlighet och prestanda.
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Om du &r osdker pa tillampningen kan du radfraga lokal OMRON-support fér att avgora om
det ar ett avsett anvandningsomrade.

3.3

Anvandarens ansvar

Du ansvarar for kontinuerlig saker anvandning av AMR.

WARNING: PERSONAL INJURY RISK

It is the end-user's responsibility to pertorm a task-based risk assessment and
to implement appropriate satety measures at the point of use ot the AMR in
accordance with local regulations.

WARNING: PERSONAL INJURY OR PROPERTY DAMAGE RISK
It is the end-user's responsibility to make sure that the AMR design and imple-
mentation complies with all local standards and legal requirements.

Saker anvandning av AMR kraver

3.4

att dulaser installations- och anvandningsinstruktionerna, utéver sakerhetsguiden fér
den mobila LD-roboten, innan du anvander AMR

att du ser till att miljon ar lamplig for sdker anvandning av AMR

en Fleet Management-enhet om du anvander tva eller flera AMR-enheter om du inte
begransar och anvander varje AMR i separata utrymmen. Se anvandarhandboken for
Fleet Operations Workspace Core

att du ser till att alla som arbetar med eller i narheten av en AMR ar utbildade och
har last sdkerhetsguiden for den mobila LD-roboten, sa att AMR kan anvédndas pa ett
sakert satt

att du utfor mekaniskt underhall och service pa AMR, sa att alla kontroll- och
sakerhetsfunktioner fungerar korrekt.

Allmanna risker

| det har avsnittet beskrivs potentiellt farliga situationer och férhallanden.

WARNING: The following situations could result in injury or damage to the
equipment.

Ak inte pd AMR.

Overskrid inte den maximala viktgransen. Tank pa att den maximala nyttolasten
minskar nar golvets lutning okar.

Overskrid inte de maximala rekommenderade grinserna for hastighet, acceleration,
inbromsning eller rotation. Se Tyngdpunkt (CG) pa sidan 86 (anvdandarhandboken for
LD-250-plattformen, Rev-B) och Grdnser for acceleration, inbromsning och rotation
pa sidan 74 (anvandarhandboken fér LD-250-plattformen, Rev-B).
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e Rotationshastigheten blir av storre betydelse ju mer nyttolastens tyngdpunkt
forskjuts fran tyngdpunkten for AMR.

e Sakerhetslasern ar inte aktiv vid hastigheter under 225 mm/s. Det finns risk for
personskada eller egendomsskada.

e Kopplainte bort drivmotorns kodningskablar om det inte krdvs som en del av en
underhallsrutin. Se Underhdll pa sidan 141 (anvandarhandboken fér LD-250-
plattformen, Rev-B).

e Tappa inte AMR, lat den inte kora 6ver en kant och anvand den inte pa nagot annat
oansvarigt satt.

e Latinte AMR kora igenom en 0ppning som har en automatisk grind eller dorr, savida
inte dorren och AMR ar korrekt konfigurerade med Call Box- eller Door Box-
alternativet. Se anvdndarhandboken fér LD-plattformens kringutrustning for mer
information om Call Box eller Door Box.

e Utsattinte AMR for regn eller fukt.

e Fortsatt inte kora AMR om har, garn, snére eller andra foremal har virats runt axlar,
rullhjul eller hjul.

e Anvandinte ej godkdnda delar for att reparera AMR.

e Starta inte AMR utan att de tradlosa antennerna ar pa plats.

e Aven om de lasrar som anvénds ar klass 1 (6gonskydd) rekommenderar OMRON att
du inte tittar in i laserljuset.

e Solljus och reflekterande ytor kan paverka laserfunktionen hos AMR.

e Anvandinte AMR i en miljé med brandfarliga gaser.

3.4.1.1 Riskfor fall

WARNING: PERSONAL INJURY OR PROPERTY DAMAGE RISK
The AME. can cause serious injury to personnel or damage to itself or other
equipment if it drives off of a ledge, such as a loading dock, or down stairs.

Fysiska barridrer

Anvand fysiska barriarer tillsammans med logiska barriarer (kartbegransningar) for att
forhindra att AMR narmar sig platser inom arbetsomradet dar det finns risk att falla. Sadana
risker kan vara

e kanten pa en lastkaj eller ramp

e Oppningar till trappor som gar nedat

e alla 6vriga vertikala fall som overskrider den maximala steghdjden for AMR.

Nodvandiga egenskaper hos fysiska barridrer ar foljande:
e Styrka — barridgren maste fastas pa en solid vagg eller ett golv och bor vara tillrackligt
stark for att stoppa en fullt lastad AMR som kors med maximal hastighet.
e Kontinuitet — barridren maste stracka sig hela vagen runt faran.
e Sikt — markera alla fysiska barridrer for att se till att sakerhets- och navigeringslasern
pa AMR enkelt kan upptacka dem. Barridrer maste stracka sig 6ver och under laserns
avkanningsplan, sarskilt om golvet inte ar plant.
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Logiska barriarer

Forutom fysiska barridrer kan du skapa forbjudna omraden eller linjer pa
arbetsomradeskartan for att forhindra att AMR narmar sig en fallrisk. Dessa begransningar
maste vara kontinuerliga, sa att AMR inte kan planera en vag runt den logiska barridren.
Du kan ocksa anvdnda konfigurationsparametrarna FrontPaddle AtSlowSpeed och
FrontPaddle AtFastSpeed for att 6ka sakerhetsutrymmet for AMR. Detta gor att AMR
bromsar in nar den narmar sig en fara. Se anvandarhandboken for Fleet Operations
Workspace Core.

3.4.1.2 Elektriska risker

WARNING: ELECTROCUTION RISK

The docking station has AC power inside. Docking station covers are not inter-
locked.

e Anvand inte forlangningssladdar med dockningsstationen om de inte har ratt
klassificering.
e Oppna aldrig holjet till det inre p& AMR nir den &r ansluten till en laddare.
e Koppla omedelbart ur batteriet ndar du har 6ppnat batteriluckan.
e Undvik att kortsluta batteripolerna.
e Anvidnd inte nagon laddare som inte tillhandahalls av OMRON.
e Om AMR kommer i kontakt med nagon vatska:
o Stang av AMR.
o Torka bort sa mycket vatska som mojligt.
o L3t AMR lufttorka ordentligt innan strommen aterstalls.
o Kontakta lokal OMRON-support om du misstanker att vatska har trangt in i
holjet eller kontaminerat insidan pa AMR.

3.4.1.3 Risker med magnetfalt

Dockningstratten skapar ett starkt magnetfalt. Den har komponenten sitter pa undersidan
av LD-250. Personer med medicinska implantat far inte ndarma sig dockningstratten.

WARNING: MAGNETIC FIELD - MEDICAL IMPLANT RISK

Magnetic fields can be hazardous if you have a medical implant. Keep a min-
imum of 30 cm (12 inches) away from the LD-250 when its underside is
exposed during maintenance procedures.

3.4.1.4 Personalens kvalifikationer

Du maste se till att all personal som arbetar med eller i narheten av AMR har lamplig
utbildning och har grundlig arbetskunskap. Tillhandahall ytterligare utbildning som kravs for
all personal som arbetar med systemet.

Enligt beskrivningen i den har handboken och sdkerhetsguiden fér den mobila LD-roboten
far du endast lata personer med ratt kunskaper eller instruktioner utféra vissa procedurer:
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e Personer med ratt kunskaper har tekniska kunskaper eller tillracklig erfarenhet
for att kunna undvika elektriska eller mekaniska faror.

e Personer med ritt instruktioner har fatt [lamplig information eller arbetar under
uppsikt av personer med ratt kunskaper for att kunna undvika elektriska eller
mekaniska faror.

Att byta batteri ar till exempel en uppgift for en person med ratt kunskaper, medan en person
med ratt instruktioner kan

slutféra uppgiften med att ladda ett batteri. All personal maste félja branschens foreskrivna
sakerhetsrutiner vid installation, drift och testning av all elektrisk utrustning.

VIKTIGT: Fore arbete med AMR maste varje person bekrafta att de
e har noédvandig behorighet och utbildning
e har fatt handbockerna (bade robotens anvandarhandbok och sakerhetsguiden for den
mobila LD-roboten)
e harlast handbockerna
e forstar handbockerna
e kommer arbeta pa det satt som anges i handbdckerna.

3.4.1.5 Nyttolastrorelse och 6verforing

En typisk AMR-tillampning anvander en nyttolaststruktur for att transportera objekt inom en
anlaggning.

AMR kan till exempel plocka upp och bara en ldda med motordelar fran ett transportband
och sedan leverera den till ett annat transportband.

Under forflyttning och 6verféring maste du aktivt 6vervaka och bekrafta 6verforingen, sa
att den slutfors korrekt. Om nagon atgard misslyckas maste en felsdker forregling utlosa ett
nddstopp hos AMR. Ett nddstopp forhindrar att AMR ror sig tills du har 16st problemet och
bekraftat att det ar sakert att starta om driften.

Din anldaggning bor tillhandahalla sddana felsakra forreglingar mellan AMR och eventuell
anlaggningsutrustning som den ar ansluten till. Nar du har anslutit nyttolasten till AMR
kontrollerar du att den felsdkra forreglingen fungerar som en del av riskbedémningen.

3.4.1.6 Konfigurerbar varningssignal

LD-250 har en konfigurerbar varningssignal. Konfigurera signalen enligt vad som ar lampligt
for den anlaggning dar AMR anvands. Som standard ljuder signalen nar AMR ror sig i nagon
annan riktning an framat.

Du kan ocksa konfigurera signalen sa att den aktiveras vid andra specifika situationer eller sa
att den ljuder kontinuerligt nar AMR ror sig. Signalen har ingen volymkontroll och du bor se
till att den hors 6verallt pa arbetsplatsen, sarskilt nar ljudnivan ar hog.
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MobilePlanner tillhandahaller de konfigurationsparametrar for signalen som beskrivs nedan:

CAUTION: PERSONAL INJURY RISK. Changing buzzer parameter values
might make the AMR unsafe and affect compliance with safety standards.
Refer to the applicable safety standards for your locale before you change any
parameter values.

Table 2-1 Buzzer Parameters

Parameter Default Setting
safetyBuzzerDisable_All 0 (Disabled)
safetyBuzzerDisable_Safedrive 0 (Disabled)
safetyBuzzerDisable_FwdMaotion 1 (Enabled)
safetyBuzzerDisable_AllMotion 0 (Disabled)

3.4.1.7 Hantering av robotarna

Om tva eller flera AMR-enheter anvands pa samma arbetsyta kan det hdnda att de inte kan
identifiera andra AMR-enheter korrekt eller exakt faststalla matten for andra AMR-enheter.
Det kan leda till kollisioner eller dodlagen dar bada AMR-enheterna maste stanna och vanta
pa mansklig inblandning.
Du maste anvanda en EM2100-enhet konfigurerad som Fleet Manager och som koér
programvaran Fleet Operations Workspace (FLOW) for att kunna hantera och administrera
flera AMR-enheter pa samma arbetsyta.
Oavsett sakerhetslasertyp fungerar en enskild AMR alltid sdakert och inom specifikationerna.
Om en maskinpark omfattar AMR-enheter fran olika LD-serier som ocksa har olika typer av
sdkerhetslaser fungerar alla AMR-enheterna alltid sdkert och inom specifikationerna. En
maskinpark som daremot omfattar AMR-enheter fran olika LD-serier som har samma typ av
sakerhetslaser har en battre prestanda.
Fleet Manager styr AMR via ett tradlost natverk (WiFi), vilket minskar risken for kollisioner
mellan AMR-enheter, tack vare att informationen delas mellan alla AMR-enheter inom
maskinparken. Den delade informationen omfattar

e dynamisk X- och Y-position och riktning (hastighet och fardriktning) for AMR

e AMR-storlek (inklusive nyttolaststruktur)

e information om vagplanering (avsedd rutt for den enskilda AMR-enheten).

CAUTION: FPERSONAL INJURY OR FROPERTY DAMAGE RISK
Improper path planning can result in personal injury or property damage.
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AMR tar hansyn till dessa data i algoritmen f6r att undvika hinder.

VIKTIGT: Fleet Manager ar inte en forreglad metod for att forhindra kollisioner. Det ar ditt
ansvar att implementera forreglade metoder for att forhindra kollision dar sa kravs.

Du kan lagga till en andra EM2100-enhet for att fa driftsredundans och failover. Mer
information finns i anvdndarhandboken fér Fleet Operations Workspace Core.

3.5 Miljs

3.5.1.1 Allmanna miljéférhallanden

Se till att driftmiljon for LD-250 alltid ar saker for LD-250.

WARNING: PERSONAL INJURY OR PROPERTY DAMAGE RISK
An AMR can be unsafe if operated under environmental conditions other than
those specitied in this manual.

e Miljorisker — det har 4r omraden dar det inte &r sdkert att anvanda LD-250. Branta
ramper (mer &n 1:12 eller 4,7 grader olastade), dockningsstationer eller hyllor.
Tillhandahall fysiska barridrer som LD-250 kan identifiera korrekt med sin
skanningslaser sa att den inte férsoker kéra nara faran. Tank pa att forutom att en
barriar ska vara latt att upptacka maste den dven vara tillrackligt stark for att sta
emot en fullastad AMR som kors med full hastighet.

e Forbjudna omraden — du kan dven anvanda kartfunktioner som féredragna linjer och
forbjudna zoner for att halla AMR inom sitt avsedda anvandningsomrade. Se
anvéndarhandboken for Fleet Operations Workspace Core for information om hur du
redigerar en arbetsytekarta.

Aven om du kan anvdnda antingen fysiska barridrer eller kartfunktioner eller bdde och fér
att hdlla AMR inom det avsedda arbetsomradet rekommenderar OMRON att du alltid
installerar fysiska barridrer dar det finns risk for skada eller personskada.

3.5.1.2 Allméan atkomst

LD-250 har utformats for anvandning i industriella inomhusmiljoer. Du far endast driftsatta
deni tilldmpningar dar du férutser och minskar potentiella risker fér personal och
utrustning.

OMRON har inte avsett LD-250 for anvandning i okontrollerade omraden utan riskanalys. Till
exempel i omrdaden som ar 6ppna for allman atkomst. Anvandning av LD-250 i sadana
omraden kraver att du vidtar ytterligare sdakerhetsatgarder som inte beskrivs i den har
handboken. Kontakta lokal OMRON-support om du behéver hjalp.
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3.5.1.3 Fritt utrymme under drift

Fritt utrymme i sidled

LD-250 har utformats for att anvandas i miljoer med doérrar, passager eller andra
begransade omraden som ar tillrackligt breda for att roboten ska kunna passera.

Du maste dock uppratthalla tillrdckligt fritt utrymme i sidled (sidofrigang) pa bada sidor av
AMR, sa att den inte kan klamma en person mot en vagg eller annat fast féremal. Se
tillampliga standarder for autonoma fordon och robotteknik fér din region.

En AMR maste ofta arbeta nara maskiner, transportband eller andra fasta féremal. | sadana
fall tillater driftstandarderna vanligtvis ett undantag fran kraven pa fritt utrymme i sidled.

Mer information finns i Fritt utrymme i sidled pa sidan 114 (anvandarhandboken fér LD-250-
plattformen, Rev-B) och se anvidndarhandboken fér Fleet Operations Workspace Core for
information om programvaruparametrar som du kan anvanda for att styra frigangszonerna
framfor och pa sidan om LD-250.

Fritt utrymme under rotation

LD-250 ror sig i allmanhet framat och kan inte planera sin vag i omvand riktning. Den vander
bara om du skapar en makrouppgift i MobilePlanner som kraver att den ror sig bakat.
Annars aker LD-250 enbart bakat in i dockningsstationen for laddning. Nar den ska byta
riktning roterar LD-250 runt sitt rotationscentrum (vrider sig pa plats). Nar LD-250 roterar
kan dock hinder i dess vag inte utlosa en sdkerhetssystemhadndelse.

Ljusskivorna pa LD-250 har ett tydligt signalmonster nar den roterar. Mer information finns i
Indikationer fran ljusskivornas utdata pa sidan 127 (anvandarhandboken for LD-250-
plattformen, Rev-B).

CAUTION: PERSONAL INJURY RISE
Personnel who work with or around the AMR should not stand close to the
AME when it is rotating with no forward motion.

Fritt utrymme vid dockning

Du bor stélla in ett avstand pa 1,5 m mellan dockningsmal och fysiska dockningsstationer for
att ge tillrackligt med utrymme for att mandvrera runt andra AMR vid dockning.
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3.5.1.4 Hinder

Innan en AMR kommer in i ett omrade med tat trafik maste du vidta lampliga
forsiktighetsatgarder for att varna personer som arbetar inom dessa omraden:

e LD-250 har aktiva varningsfunktioner som varningssignal, talsyntes och
varningslampor.

e LD-250 Core har anvandarportar som du kan anvanda for att lagga till
varningsindikatorer i nyttolaststrukturen. Se Indikationer fran ljusskivornas utdata pa
sidan 127 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B).

Om omraden med tat trafik omfattar andra fordon som ror sig, t.ex. gaffeltruckar eller
maskiner med autonom forflyttning, bor du 6vervaga att justera driftparametrarna for AMR
i syfte att minska risken for en kollision. Du kan goéra detta pa foljande satt:

e Redigera arbetsytekartan sa att den omfattar kartfunktioner som begréansar den
lokala anvdandningen av AMR, t.ex. zoner med begransat tilltrade, zoner med lag
hastighet eller féredragna linjer.

e Redigera driftparametrar for AMR i syfte att begransa dess globala drift, till exempel
minska dess maximala hastighet eller ldgsta tilltradesavstand.

Mer information finns i anvdndarhandboken fér Fleet Operations Workspace Core.

3.6 Batterisakerhet

LD-250 kraver ett litiumjonbatteri. Anvand endast batteriet med ratt modellnummer fran
OMRON. Programvaran FLOW avgér om batteriet ar av ratt typ for LD-250.

Fran och med den 1 april 2016 krdver IATA-foreskrifterna (UN 3480, PI 965) att
litiumjonbatterier som transporteras med flyg maste transporteras i ett laddningstillstand
som inte overstiger 30 %. Ladda batteriet helt omedelbart vid mottagandet for att undvika
att det laddas ur helt. (Batteriet kan levereras fulladdat om det inte transporteras med flyg.)

CAUTION: BATTERY DAMAGE RISK
Fully charge the battery immediately after delivery. Failing to do so might
cause the battery to discharge below a usable state, requiring its replacement.

3.6.1.1 Forsiktighetsatgarder for batterisdakerhet

e Forvara batterierna staende och inom féljande temperaturintervall:

e en manad: +5 till 45 °C

e ettar:20till 25°C

e Batterier som foérvaras vid temperaturer 6ver 54 °C eller under -6 °C maste stabiliseras
under minst en timme, sa att de ligger inom den nominella driftstemperaturen fore
anvandning.

e Utsatt aldrig batteriet for vatten. Om batteriet lacker ska du sdnka ned det i
mineralolja och kontakta lokal OMRON-support.

e | handelse av brand ska en brandslackare av ABC- eller BC-typ anvandas: skum, pulver
eller koldioxid.
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3.6.1.2 Batteriunderhall

Var sjatte manad:
e Kontrollera att batteriet inte ar skadat eller lacker.
e Anslut batteriet till en laddare och 13t det balansera alla celler helt.

3.7 Modifieringar av LD-250

OMRON éar medvetna om att kunder eller installatérer kan géra modifieringar pa LD-250 for
att anpassa roboten till en specifik tillampning. Tank pa féljande vid modifiering:
e Anvand anslutningen for LD-250 Core-granssnittet for att inkludera lampliga
sakerhetsanordningar i de integrerade sakerhetssystemet i LD-250.
e Modifieringen far inte orsaka farliga vassa kanter, horn eller utsprang och far inte
utoka ytan for LD-250 ytterligare. (Det kan paverka sakerhetszonerna.)

o Om nyttolasten stracker sig utanfor robotens storlek maste du justera
robotens konfigurerade storlek i robotkonfigurationen, i avsnittet General
(Allméant) for Robot Physical (Roboten fysiskt).

o Dessutom maste du forstarka sakerhetszonerna for 0S32C-lasern med
konfigurationsprogramvaran 0S32C-EX och en direktanslutning till lasern fran
en dator.

e Funktionerna far inte férsamras.
e Alla sdkerhetsfunktioner (t.ex. lasrar och bromsar) fungerar och arbetar enligt de
specifikationer som faststallts av lokala standarder for AMR.

3.8 Ytterligare sakerhetsinformation

Kontakta lokal OMRON-support for ytterligare sakerhetsinformation.

3.8.1.1 Sakerhetsguide for mobil LD-robot

Sdkerhetsguiden fér mobil LD-robot medféljer LD-250 och innehaller detaljerad information
om sdker anvandning av LD-250. Den omfattar dven resurser med information om relevanta
standarder.

3.9 Kassering

Dispose of in accordance with applicable regulations.

Kunder kan bidra till att bevara resurser och skydda miljon genom korrekt kassering av
elektriskt och elektroniskt avfall (WEEE, Waste Electronics and Electrical Equipment). Alla
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elektriska och elektroniska produkter ska kasseras separat fran kommunala avfallssystem via
darfor avsedda insamlingsanldaggningar. Om du vill ha information om hur du kasserar din
gamla utrustning kontaktar du lokal OMRON-support.

3.10 Riskbeddmning

Sakerhetsstandarder i manga lander kraver att I1amplig sékerhetsutrustning installeras som en
del av systemet. Skyddsatgarderna maste uppfylla alla géllande lokala och nationella
standarder

for den plats dar AMR ar installerad.

Vi har utfért en riskbedomning for OMRON AMR-enheter baserat pa de avsedda
anvandningsomradena for AMR. Slutsatserna sammanfattas i detta avsnitt.

3.10.1.1 Exponering

Baserat pa den riskbeddmning som har utférts av OMRON &r riskerna som ar forknippade
med exponering for AMR minimala. Dessa risker hdanger dock i hog grad pa personalens
medvetenhet och utbildning kring AMR. Férutom sunt férnuft ska foljande iakttas och
utovas for att undvika de minimala risker som ar forknippade med exponering for AMR.

e Akinte pd AMR. Om du aker pd AMR eller befinner dig i narheten av AMR under
langre perioder (nar den pa eller laddas) utsatts du for de magnetfélt som genereras
av AMR.

e Nar AMR vander sig pa plats utan att rora sig framat maste personalen halla sig pa
avstand fran AMR.

3.10.1.2 Skadans allvarlighetsgrad

Skadans allvarlighetsgrad beror pa typen av nyttolast och hur nyttolasten ar integrerad med
AMR. Skadans allvarlighetsgrad 6kar med nyttolastvikten. Folj alla industriella
sakerhetsrutiner, sdsom anvandning av skor med stalhatta i ndarheten av AMR, och lagg till
ytterligare skydd som minskar risken for arbetsrelaterade skador, t.ex. sidolasrar osv.
beroende pa hur AMR é&r konfigurerad.

3.10.1.3 Undvikande av hinder

AMR undviker hinder om den inte ar modifierad eller har fatt sakerhetssystemen avstangda
med avsikt. AMR har en tvakanalig sdkerhetsklassad laser for att undvika hinder.

VIKTIGT: AMR oOvervakar sakerhetsnavigationens laserskyddsfalt endast vid hastigheter déver
225 mm/s fér LD-250. Under denna hastighet anvander AMR fortfarande skannerdata for
att upptacka och undvika hinder.

VIKTIGT: Nar handenheten ar ansluten till AMR maste operatdren alltid ha kontroll 6ver
handenheten och AMR.
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Det finns dven sidolasrar (standard pa LD Platform Cart-transportor och tillval fér LD
Platform OEM), stétdampare och ekolod pa LD Platform OEM samt bakre sensorer pa
LD-250 som gor det mojligt for AMR att undvika hinder och personer.

LD-250, LD Platform OEM och LD Platform Cart-transportor ar helt autonoma AMR-enheter
som efter fardig konfiguration kan arbeta runt manniskor i industriella miljéer utan att nagra
ingrepp kravs. Det gar att undvika risker i samband med integrering av AMR i industrimiljon
genom att folja nagra grundlaggande

steg.
e Endast utbildad personal som forstar hur AMR arbetar bor befinna sig i narheten av
AMR.
e Ljudlarm och visuella larm ar inbyggda i AMR. Andra inte dessa om det inte &r
nodvandigt.

e Ytterligare sakerhetsatgarder kan implementeras som bedéms nodvandiga av
installatoren efter att en riskbedémning har genomforts.

3.10.1.4 Beteende hos sdkerhetssystem

Standardkontrollsystemet ar helt hardat for all EMI-paverkan. Dessutom Overvakar och styr
programvaran alla sdkerhetsklassade funktioner med dubbel redundans for sdkerhet.

3.11 EHSR som foljs

Den mobila roboten LD-250 som en delvis fardigstalld maskin uppfyller féljande
grundlaggande krav i EG:s maskindirektiv 2006/42/EG:

EHSR som foljs fran BILAGA |, maskindirektivet 2006/42/EG

EHSR, .

bilaga | L

1.1.1 Allméant — Definitioner

1.1.2 Principer for integration av sakerheten

1.13 Material och produkter

1.1.5 Konstruktion av en maskin i syfte att underlatta hanteringen
1.2 Styrsystem

1.3.2 Risk for brott under drift

1.3.4 Risker i samband med ytor, kanter eller vinklar

1.5.1 Risker pa grund av andra riskkallor — Elektrisk matning
1.5.2 Risker pa grund av andra riskkallor — Statisk elektricitet
1.5.4 Risker pa grund av andra riskkallor — Monteringsfel

1.5.5 Risker pa grund av andra riskkallor — Extrema temperaturer
1.5.10 Risker pa grund av andra riskkallor — Stralning

1.5.11 Risker pa grund av andra riskkallor — Yttre stralning

1.5.12 Risker pa grund av andra riskkallor — Laserstralning

1.6.1 Underhall av maskiner
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3.12 PLoch PFH

Berdkningen av prestandaniva (Performance Level, PL) for sdkerhetsfunktionerna hos
OMRONs mobila robotprodukter baseras pa standarden ISO 13849. PL-utvardering har
utforts for LD-modellerna, inklusive den medfdljande handenheten.

PL-vardet som uppnas och sannolikheten for farliga fel per timme (Probability of Dangerous
Failure per Hour, PFH) berdknas med hjalp av SISTEMA enligt ISO 13849-1, och bygger pa
kraven i SS-EN 1525 och UL 3100, for féljande sdkerhetsfunktioner:

No. LD-250 Function Mh[::;\r ed [I;I;:]

1 ESTOP Logic - Speed Control. Forward and reverse con- € 3.9E-8
tral.

2 Charge Contact Shutoff Circuit C 1.1E-6

3 ESTOP Logic - Emergency Stop (E-Stop buttons e 2.9E-8

4 ESTOP Logic - User Emergency Stop (ESTOP)* e 3.6E-8

*The ESTOF pins on the User Interface connector are provided for use with a user-
supplied external E-Stop. The user is responsible for calculating the overall PL and
PFH, inclusive of user-supplied components, and performing a final risk assessment.

5 LIDAR Velocity-Based Field Zone (Object Detection) d 1.2E-7

6 ESTOP Logic - Manual (Joystick) Override e 5.8E-8

3.13 Att tdnka pa vid anvandning av nddstopp

Om nodstopp aktiveras via den externa kontakten (eller operatdrspanelen) snabbare an
250 ms kopplas drivmotorerna in igen nar du frigér nédstoppet. Aterinkoppling av motorn
sker eftersom LD-250 Core har utformats for att ta emot en kontinuerlig nédstoppssignal
under minst 250 ms. Signaler som aktiveras och avaktiveras inom mindre an 250 ms gor att
LD-250 Core tolkar signalen som att nagot kommer emot stétdamparen och darfor kopplas
motorerna in igen automatiskt.

Om det inte finns ndgon signal i nédstoppskedjan kan roboten arbeta dven om nddstoppet
ar aktiverat. Darfor maste nédstoppet vara fortsatt aktiverat om din avsikt ar att halla kvar
AMR i ett nodstoppslage.

WARNING: PERSONAL INJURY OF FPROPERTY DAMAGE RISK
It you are using a user-supplied E-Stop, vou must run the Safety

Commissioning to verify that the E-Stop functions properly before returning an
AME to service.
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Bild 2: Nodstoppskrets
Callout Description Callout Description
A Standard Circuits H User E-STOP2
B User-Supplied Circuits I User Interface Connector
C E-STOP Source ] E-STOP Relay Control Logic
D Ground K Voltage of the Battery
E Operator Panel E-STOP L High Power to Amplifiers
F Right E-STOP (LD-250 only) M HMI Connector
G Left E-STOP (LD-250 only) Factory E-STOP

3 Close with a jumper if unused. Both channels must open independently when used.
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Function # LD -250 Safety Function PL (Cat| PFHd
SFO ESTOP Logic - Emergency Stop e 3 | 2.9E-8
SF1 LIDAR Velocity-Based Field Zone (Object Detection) d| 3 |1.2E-7
SF2 ESTOP Logic - User ESTOP e 3 | 3.6E-8
SF3 ESTOP Logic - Speed control. Forward and reverse control. | e | 3 | 3.9E-8
SF4 ESTOP Logic - Manual (Joystick) Override e | 3 |5.8E-8
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4 Sensorer

4.1 Lasrar

LD-250 anvander en inbyggd laser for navigering och sakerhet. En andra lagfrontslaser
upptacker hinder som ar for nara marken for att huvudlasern ska kunna upptacka dem. En
bakatriktad laser finns ocksa tillgdnglig som tillval.

| OMmRen

P ety

Bild 3: Lasrar pa LD-250

Callout Laser
A Safety and navigation (primary) laser.
B Low (toe) laser.

4.1.1 Sakerhetsskanningslaser

LD-250 sakerhetsskanningslaser [bild 3(A)] ar av modellen OMRON 0S32C. Det ar en exakt
skannings- och navigeringssensor med féljande egenskaper:

e ett horisontellt plan, parallellt med golvet pa 190 mm hojd

e 601 stralavlasningar i ett synfalt pa 240 grader (0,4 grader per strale)
e maximalt sdkerhetsskyddsomrade pa 3 m

e normalt avstand for intervallavldsningar pa 15 m.

4.1.2 Begransningar vid anvandning av laser

Lasern kan inte tillforlitligt identifiera glas, speglar och andra hogreflekterande foremal. Var
forsiktig nér du anvander LD-250 i omraden dér det finns sadana foremal. Om LD-250 maste
anvandas nara reflekterande foremal rekommenderar OMRON att du anvander en

kombination av markeringar pa objekten, t.ex. val synlig tejp eller malade rander. Dessutom
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anger du forbjudna sektorer pa arbetsytekartan, sa att LD-250 kan planera vagar for att
undvika dessa objekt.

4.1.3 Lagfrontslaser

Lagfrontslasern [bild 3(B)] upptadcker hinder under sdkerhetslaserns skanningsplan, t.ex. en
tom pall eller en manniskofot. Den har lasern identifierar dven hinder som kan vara
betydligt bredare vid basen, t.ex. en pelarbas, dar huvudsakerhetslasern eventuellt endast
upptacker den ovre delen av pelaren.

4.2 Bakre sensor

LD-250 har en bakatriktad sensor som upptacker hinder nara den bakre delen av roboten,
till exempel personer som staller sig bakom LD-250. Sensorn upptdcker dven hinder som
AMR kan mota nar den backar eller roterar.

Den bakre sensorn pa LD-250 bestar av en uppsattning enskilda l6ptidssensorer i tre
segment (hoger, vanster och mitten) enligt bilden nedan.

= 8 /s s s | e

Bild 4: Bakre sensor: Vanster (A), mitten (B) och hoger (C) segment

Dessa sensorer ar inte sdkerhetsklassade. Om sensorn identifierar ett hinder stannar AMR,
vantar i tva sekunder och aterupptar sedan driften under féljande forhallanden:

e Foremalet som AMR forst identifierade kan inte langre upptédckas av den bakre
sensorn eller kompletterande lasrar.

e Inga andra hinder upptécks av huvudlasern pa AMR och den kan mandvrera sakert.

Information om rengoring av den bakre sensorn finns i Rengéra den bakre sensorn pa
sidan 157 (anvdandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B).
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4.2.1 Att tanka pa vid anvandning av den bakre sensorn

Bilden nedan visar den ungeférliga placeringen av sensorfalten pa LD-250-enheten sett
uppifran (inte skalenligt). Som bilden nedan visar finns det déda vinklar till vinster och

héger om AMR.

WARNING: PERSONAL INJURY RISE
To prevent the risk of a person approaching too close to a moving AMR, follow

the operational guidelines in this section.

®
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Bild 5: Sensorsynfilt (ungefarligt)

“ |vow

Callout Description Callout Description
A LD-250 top view E Right rear sensor
B Safety and navigation laser 240- F Left potential blind spot

degree field of view.

C Left rear sensor G Right potential blind spot

D Center rear sensor

Det ar inte troligt att en AMR kan kora in i en person pa grund av dessa doda vinklar, och vid
planering av rutt kor AMR aldrig sjalvstandigt i motsatt riktning. Under vissa omstandigheter
kan dock AMR kommenderas att réra sig bakat och det ar maéjligt att en person eller ett
foremal da kan hamna i sensorns doda vinkel utan att upptédckas av AMR.

AMR arbetar med |ag hastighet (225 mm/sek) under en sadan mandver, men en AMR
tillsammans med sin nyttolast vager en hel del och kan knuffa omkull en manniska. Om
AMR-enheterna anvands inom samma arbetsomrade som méanniskor ska du tillhandahalla

information och utbildning for medarbetarna, sa att de
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e har fullstandig forstaelse for de potentiella riktningar som en AMR kan rora sig i, t.ex.
att rotera pa plats och backa

e vetattdeinteskastdiellerrora sig mot den omedelbara ndrheten aven AMR i arbete

e foOrstar betydelsen av varningssignalen

e inte lamnar eller placerar hinder dar AMR kanske inte upptacker hindret.

Minska risken for en olycka genom att félja rekommendationerna i foljande avsnitt.

4.2.2 Varningssignal vid kérning bakat eller rotering

Se till att varningssignalen ar konfigurerad, sa att den som minst aktiveras nar AMR dockar
eller ror sig i en begédrd korriktning bakat. (AMR backar inte sjalvstandigt.)

4.2.3 Dockning for laddning

Vid dockning vander AMR sig till dockningsstationen. De bakre sensorerna ar inaktiva under
denna mandver.

Markera golvomradet runt dockningsstationer tydligt som omraden dar man inte far ga.
Anvand till exempel gula rander pa golvet for att avgrdansa omradet. Informera och utbilda
personer som anvander AMR, sa att de inte gar in i dessa omraden nar en AMR ar pa vag att
docka.

4.2.4 Anvanda Move (Flytta) eller GotoStraight (Ga rakt till) i MobilePlanner

En Move-aktivitet ar en begard atgard som kan leda till att AMR backar om du anger ett
negativt varde. Nar AMR backar ar den bakre sensorn aktiv. Du kan beho6va justera vardet
for parametern FrontClearance for att lagga till en sdkerhetsmarginal.

Standardavstandet ar 200 mm. Du kan minska det har vardet om du vill komma ndarmare
inpa ett objekt. Vid korning bakat innebar dock lagre varden for FrontClearance att risken
for att kollidera med en person eller ett féoremal som kommer i AMR:s vag ar hogre.

Pa samma satt kan kommandot GotoStraight géra att AMR backar till ett angivet mal om
malet ligger bakom AMR:s kurs. Under forflyttning med GotoStraight ar den bakre sensorn
aktiv och du bor 6vervaga att justera vardet for parametern FrontClearance.

Parametern GoToStraight tillhandahaller attributet FailSeconds som gor att du kan stélla in
att AMR ska vanta X sekunder pa att hindret ska flytta sig. Om hindret inte ldngre detekteras
inom den tid som forflutit fortsatter AMR antingen eller misslyckas beroende pa vardet for
andra GoToStraight-attribut.
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4.2.5 Manuell kdrning

WARNING: PERSONAL INJURY OF PROPERTY DAMAGE RISK

When driving the AMR either with the joystick or remotely from a computer it
is your responsibility to make sure that no people or objects are in the imme-
diate vicinity of the moving AMR. You must be able to see the AMR and its
operating environment at all times.

Du kan kéra AMR manuellt med en ansluten handenhet eller via MobilePlanner
(fjarrstyrning). Foljande galler:

e Korning med handenhet — under manuell kérning med handenhet (se K6ra med
handenhet pa sidan 139 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B)) ar
den bakre sensorn inte aktiv. Var forsiktig nar du kor AMR bakat. Skyddsfalten for
sakerhetsskanningslasern ar fortfarande aktiva under manuell kérning med
handenheten. Tank pa att den framatriktade laseravstkaren fortfarande ar aktiv i
programvaran, men inte anvander ett sakerhetsfalt for maskinvaran nar roboten
backar. Darfor far roboten inte backa vid hastigheter 6éver 225 mm/s.

e Fjarrkorning — om du anvander MobilePlanner for att kora AMR fjarrstyrt (antingen
med den virtuella fjarrkontrollen pa skarmen eller via datorns tangentbord) fungerar
den bakre sensorn normalt.

VIKTIGT: Om du haller backningsknappen nedtryckt nar du kor via datorns tangentbord
kommer AMR standigt forsdka backa. Det kan leda till att den backar in i en person eller ett
hinder. Det ar inte lampligt att anvdanda tangentbordet eller MobilePlanner-granssnittet for
att kéra en robot om du inte ar vid robotsystemet och kanner till omgivningen.

4.2.6 Nyttolast over kanten

Om nyttolasten ar utanfoér kanten pa LD-250:s standardstorlek behover du gora flera
justeringar av driftparametrarna for AMR, sa att den haller sig inom sakra driftsgranser. (Se
Nyttolastmadtt och utformning pa sidan 80 (anvandarhandboken fér LD-250-plattformen,
Rev-B).) Se sirskilt: Overhdngande nyttolaster och AMR-svéingradien pa sidan 194
(anvandarhandboken foér LD-250-plattformen, Rev-B).

4.3 Andra sensorer

4.3.1 Kodare och gyroskop

Varje motor har tva redundanta hjulkodare som mojliggor en exakt uppskattning av AMR:s
hastighet. Hjulkodarna foérser aven LD-250-enhetens navigeringssystem med
vagmatarinformation (hur langt varje hjul har kért och i vilken riktning). Dessutom
innehaller LD-250 Core ett internt gyroskop for att spara rotationshastigheten hos LD-250.
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4.3.2 Bakre sensor

En infrardd I6ptidssensoruppsattning (time-of-flight, ToF) sitter baktill pa LD-250 for
fijarravkdnning av hinder vid kérning bakat eller nar hinder ndrmar sig bakom LD-250.

En anvandaranslutning gor att du kan lagga till egna stotdampare for nyttolaststruktur. Den
bakre 6vre panelen pa LD-250 Core (i lastutrymmet) har anslutningar for sensorer framtill
vanster, mitten och hoger, samt baktill hoger, mitten och vanster. Se Anvdndarstétddmpare
pa sidan 105 (anvdandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B).

VIKTIGT: Anslutningen till anvandarstotdamparen ar inte sakerhetsklassad. Dessa
stotdampare kan stoppa roboten, men de ar inte redundanta signaler och ska inte anvandas
som en del av ett PL=d-klassat sdkerhetssystem. Overvig att anvinda dessa stétdampare for
att skydda maskinen.
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5 Nyttolaststrukturer

En nyttolaststruktur ar all mekanisk utrustning som du ansluter till LD-250 i syfte att utfora
en uppgift. Det kan vara sa enkelt som hyllor for att ta emot Iador med delar eller sa
komplext som en robotarm. | vissa fall utformar och konstruerar OMRON en anpassad
nyttolaststruktur for en specifik tillampning. | de flesta fall utformar och implementerar
OMRON-kunden eller installatéren sin egen nyttolaststruktur.

LD-250 ger mobilitet och navigering for nyttolaststrukturen tillsammans med de elektriska
strom- och datasignalanslutningar som kravs for att mandévrera en nyttolaststruktur. | det

har kapitlet beskrivs 6vervdaganden och krav vid utformning av nyttolaststrukturer fér LD-

250.

5.1 Sakerhet

5.1.1 Varningsetikett

En etikett som anger att akning ar forbjuden medfoljer 16s med varje LD-250. Du maste
placera den pa en framtradande plats pa nyttolasten sa att operatérerna ser den. Andra
varningsetiketter fasts pa fabriken.

r

NO RIDING

Risk of Injury
or Property
Damage

5.1.2 Varningslampor

AMR bor ha varningslampor som ar lampliga for dess anvandningsomrade.

CAUTION: To comply with CE requirements, an AME must have a readilv-
visible warning device, such as a flashing light (user-supplied) to indicate
when it is either ready to move or is moving,

LD-250 omfattar foljande:

e Fargade ljusskivor pa vardera sida som ger visuella signaler om AMR:s status och
dess kommande rorelse. Se Ljusskivor pa sidan 109 (anvandarhandboken fér LD-250-
plattformen, Rev-B).
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e Forberedelse for en extra varningslampa pa LD-250 Core (anslutning for ljusstativ, som
beskrivs i LD-250 Core bakre évre anslutningar pa sidan 100 (anvandarhandboken for
LD-250-plattformen, Rev-B). Du kan anvdanda den har anslutningen for att montera en
varningslampa pa en mer framtradande plats, vilket kan vara lampligt for AMR som
har hogre nyttolaster.

5.1.3 Varningssignal

LD-250 Core har en utgang for att styra en varningssignal som ger en horbar varning.
Signalens standardfunktion ar att Iata nar AMR ror sig bakat eller nar dess sakerhetssystem
ar avstangda.

Du kan konfigurera signalens funktion. Du kan till exempel stélla in den sa att den avger ett
varningsljud nar AMR ror sig.

5.2  Overvidganden

5.2.1 Prestanda

Prestandafaktorer att ta hansyn till vid konstruktion av en nyttolaststruktur:

e nyttolaststrukturens storlek, vikt och tyngdpunkt
e stromforsorjningskrav for alla elektriska enheter pa nyttolasten
e service- och underhallskrav.

Ytterligare vikt pa LD-250 tenderar att ha mindre effekt pa batteriets drifttid an en 6kad
elektrisk stromférbrukning.

Om AMR kors pa mjuka underlag (t.ex. mattor) blir batteriets drifttid avsevart kortare
jamfort med harda underlag.

5.2.2 Viktbegransningar

Den totala driftvikten for AMR ska folja specifikationerna for nyttolast och eventuella
foremal som transporteras.

DANGER: PERSONAL INJURY OR PROPERTY DAMAGE RISK
The end-user of the AMR must perform a risk assessment to identifv and mit-

igate any additional personal and property damage hazards caused by the pay-
load.

Tank pa foljande nar du utformar och implementerar nyttolasten. Du kan behdéva justera
vardena for ndédinbromsning for att forhindra att enheten valter. Observera att sankning av
nddinbromsningsvarden paverkar stoppstrackan for AMR, vilket kan krava att
sékerhetsskanningens laserskyddsfalt utokas for att ta hdansyn till detta extra avstand.
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e Omduanvander LD-250 pa den rekommenderade harda, plana ytan har ytterligare
lastvikt en minimal effekt pa batteriets varaktighet och drifttid mellan
uppladdningarna.

e Tahansyn till den effekt nyttolasten har pa AMR-enhetens tyngdpunkt om
nyttolasten ar hog och tung.

e Ta hansyn till den effekt vatskans rorlighet har pa AMR-enhetens stabilitet om AMR
transporterar behallare med véatskor.

e Om nyttolasten hanger 6ver kanten eller stracker sig utat dynamiskt fran AMR (t.ex.
en robotarm) har den en storre effekt pa tyngdpunkten. Detta ar sarskilt viktigt om
nyttolasten dven transporterar foremal som lagger till extra vikt.

e AMR kan bli instabil vid lagre hastigheter jamfort med enbart plattformen.

OBS! Den totala vikten pa nyttolaststrukturen plus eventuella foremal som transporteras av
nyttolasten far inte 6verskrida den nominella kapaciteten fér LD-250. Se Tekniska
specifikationer pa sidan 191 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B).

5.2.3 Energiforbrukning

Alla elektriska enheter i nyttolaststrukturen som férbrukar betydande kraft forkortar
kortiden for AMR avsevart.

Minimera energiforbrukningen nar sa ar mojligt. Batteriet har en nominell kapacitet pa
1 840 W*hr (1,84 kWh). Exempel pa stromforbrukande nyttolaststrukturer ar fasta
robotarmar eller ett motoriserat transportband.

5.2.4 Effektgranser

Tabellerna i féljande avsnitt beskriver de tillgangliga stromkretsarna och uteffekten

e Reservkraft pa sidan 105 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B)
e Anvdndarstrém pa sidan 105 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B)
e Strémanslutningar pa sidan 101 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B)

OMRON rekommenderar att du anvander externa strombegransande enheter for att
forhindra 6verbelastning vid stromtoppar. Granserna ar féljande:

e For 5VDC-, 12VDC- och 20VDC-anslutningar ar den maximala inkommande
toppstrommen 2 A.

e For Battery_Out_1 och Battery_Out_2 ar den maximala inkommande toppstrémmen
10 A.

e For Battery_Out_3_and_4 dr den maximala inkommande toppstrommen 20 A.

Tillfalliga stromtoppar 6ver dessa gransvarden aktiverar 6verspanningsskyddet som bryter
strommen for anslutningen. Samtidiga stromtoppar kan utlésa overstromsskyddet vid
batteriet. Den maximalt tillatna varaktigheten for en 6verstromsniva ar féljande:
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Overcurrent Level | Overload Duration

40 A 8 sec
&4 A 250 ms
a6 A 250 us

5.2.5 Atkomst till lastplats

Omradet mellan LD-250 och nyttolaststrukturen ar lastutrymmet. Hir kommer du at strom-
och 1/0O-kontakter till LD-250 Core, utover alla mekaniska fastdon som faster nyttolasten pa
LD-250.

Overviganden vid utformningen av nyttolaststrukturen ar féljande:

o Atkomst till lastutrymmet for servicearbete.

e Om nyttolaststrukturen ar liten och latt nog kan du lyfta bort den fran LD-250 eller
lossa den och dra den langs laststdngerna for att komma at lastutrymmet.

e Var alltid forsiktig sa att du inte skadar nagra kablar mellan nyttolaststrukturen och
LD-250. Se till att alla kablar ar tillrackligt 16sa eller inkludera kontakter.

e Mark alla kablar for korrekt ateranslutning.

e Storre och tyngre nyttolaststrukturer kan krava ett gangjarn, sa att du kan luta
nyttolaststrukturen ur viagen nar du behover komma at lastutrymmet.

5.2.6 Matt och utformning for nyttolast

5.2.6.1 Undvik utskjutande delar och éverhang

Nyttolaststrukturen far inte sticka ut 6ver eller strdcka sig utanfor lastutrymmets yttre matt.
Om de gor det kan delar av strukturen hamna utanfér sakerhetsutrymmet som
tillhandahalls av sédkerhetslasern.

Om du utformar en 6verhangande last bor du vara medveten om att du dven kan behova

e indra storleken pa huvudlaserns sékerhetszoner. Se:
o Lasrar pa sidan 133 (anvandarhandboken fér LD-250-plattformen, Rev-B).
o Andra sikerhetszonerna pa sidan 197 (anvandarhandboken fér LD-250-
plattformen, Rev-B).
e upprepa sakerhetsdriftsattningen. Se Nodstoppsdriftsattning pa sidan 177
(anvandarhandboken foér LD-250-plattformen, Rev-B).
e andrarobotens fysiska egenskaper: allmanna parametrar for att andra AMR:s bredd,
LengthFront, LengtRear och eventuellt dess radie.

Dessa modifieringar sdkerstéller att AMR:s korrekta matt anvdnds vid planering av korvagar
och undvikande av hinder.

e indra vardet for parametern AbsoluteMaxRotVel sa att ingen del av AMR
overskrider en hastighet pa 300 mm/sek under rotation.
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Se: Overhiangande nyttolaster och AMR-sviangradien p& sidan 194
(anvandarhandboken foér LD-250-plattformen, Rev-B).

Sidolasrar ar endast anvdandbara om overhanget kan orsaka att AMR stoter pa hinder som
inte ar synliga for huvudskanningslasern eller dess laga framre laser.

5.2.6.2 Blockera inte AMR-sensorer

Nyttolasten, och allt som den bér, far inte strdcka sig under lastutrymmets hojd. Om
nyttolasten blockerar nagon av sensorerna pa LD-250 sensorer kan den inte fungera korrekt.

Om du installerar bakmonterade eller sidomonterade lasrar ska du se till att
nyttolaststrukturen inte kommer i kontakt med laserns stralar. Montera sidolasrar (med
lutning) pa varje sida av nyttolaststrukturen sa att de inte kdnner av sjalva strukturen. Se:
Sidolasrar (tillaggslasrar) pa sidan 189 (anvandarhandboken fér LD-250-plattformen, Rev-B).

Om det inte ar mojligt att forhindra viss storning mellan strukturen och sidolaserns
avkanningsplan kan du eventuellt anvanda parametern Laserignore for att begransa
avkanningen till zoner som inte omfattar nyttolaststrukturen. Detta kan dock dventyra
sensorns avkdanningsformaga och du bor undvika att anvdanda Laserlgnore om det ar mojligt.

Overvig att anvinda ett skydd dver sidolasrarna for att skydda dem mot skador. Se till att
skydden inte blockerar laserstralen eller stracker sig for [angt utat.

5.2.7 Monteringsplatser i lastutrymmet

Lastutrymmet sitter under LD-250:s 6vre holje. Den ger atkomst till LD-250 Core for strom-
och dataanslutningar och fastpunkter for nyttolaststrukturen.

5.2.7.1 Monteringspunkter for nyttolast — T-sparsprofiler

Den 6vre plattan i lastutrymmet har langsgaende och tvirgaende lastbarande profiler som
utgor anpassningsbara monteringspunkter. Ytterligare klammuttrar finns runt plattans kant.
Bilden nedan visar placeringen av monteringspunkterna och mittlinjerna. Foér information
om tyngdpunktens placering, se Dimensionsritningar pa sidan 191 (anvdndarhandboken for
LD-250-plattformen, Rev-B).
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Bild 6: Placering av nyttolastfaste

A Location of the clip nuts
B Longitudinal T-nut extrusion
C Transverse T-nut extrusion

Profilens tvarsnitt ar en 40 mm x 40 mm fyrkantig T-sparsprofil med tre 6ppna T-spar, ett pa
varje 40 mm-yta.
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Bild 7: Profil for nyttolastfaste, matt i mm och T-mutter

Dessa profiler bar huvudbelastningen for alla nyttolaster och éverfor trycket direkt till LD-
250:s formpressade stalchassi. Du kan enkelt justera och flytta nyttolasten i férhallande till
tyngdpunkten pa LD-250 (se Tyngdpunkt (CG) pa sidan 86 (anvandarhandboken for LD-250-
plattformen, Rev-B)).
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Bild 8: T-mutterprofilens placering pa den évre plattan

Anvand T-muttrar som ar lampliga for nyttolastens vikt. For att bibehalla atkomst till
lastutrymmet bor du 6vervaga att anvanda fastpunkter med gangjarn pa ena sidan av
nyttolaststrukturen, sa att du kan luta den bort fran facket.
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5.2.7.2 Sekundara fastpunkter — klammuttrar pa den 6vre plattan

Klammuttrar (14) runt kanten pa den 6vre plattan kan klara mindre last som nyttolasthéljen
eller kapor. De hir M6-klammuttrarna med lasgangor har fastpunkter for
standardalternativet for 6vre holje som medfoljer LD-250.

VIKTIGT: Anvand inte klammuttrarna som stdd for sjalva nyttolasten, utan fast endast alla
eventuella lastbdrande tillbehér i aluminiumprofilerna med T-spar.

Bilden nedan visar klammuttrarnas ungefarliga placering i forhallande till kanten pa den
Ovre plattan och dess mittlinjer. Du kan fa tillgang till CAD- och konstruktionsritningskallorna
fran OMRONs webbplats om du behover faststdlla de exakta platserna.
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Bild 9: Placering av klammuttrarna runt lastutrymmet

5.2.8 AMR-koordinatsystem

OMRON AMR-enheter anvander koordinatsystemet X, Y, Z och Theta (8). Den har
informationen ar relevant for vissa av procedurerna som anvands i den har handboken, till
exempel identifiering av vilket som ar vanster eller hoger holje. Porten for handenheten
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finns till exempel i det bakre vanstra holjet. Koordinatsystemets ursprung ar AMR-enhetens
rotationscentrum, inte dess geometriska centrum.

Koordinater kravs for procedurer som installation och konfiguration av alternativ som lasrar
och Acuity-kameran och for att forsta tyngdpunkten. AMR:s koordinater relaterar ocksa till
kartkoordinaterna.

Rotationsvardet Theta (8) anger AMR-enhetens rotationsvinkel, som bestammer dess
riktning eller fardriktning.

Den vertikala koordinaten (Z) krdvs nar du berdaknar monteringspositionen for tillval (t.ex.
sidolasrar). Du anger sedan positionen for alternativet i MobilePlanner.

(A =

Callout AMR Reference [HT;?‘)?‘] Cm:’d:l ate
A Right side -90 degrees Negative Y
B Left side +90 degrees Positive Y
C Front 0 degrees Positive X
D Rear 180 degrees Negative X

Se Dimensionsritningar pa sidan 191 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B)
for information om platsen for AMR:s rotationscentrum.

5.2.9 Tyngdpunkt (CG)

Se till att nyttolaststrukturens tyngdpunkt (CG) ligger mitt over LD-250-enhetens egen
tyngdpunkt och sa lagt som majligt (ndra den 6vre delen av LD-250). Detta ger optimal
stabilitet, sarskilt nar LD-250 kor 6ver upphojda trosklar eller ojamnheter i golvet.

Se Dimensionsritningar pa sidan 191 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B)
for information som hjalper dig att utforma och hitta nyttolasten, i synnerhet féljande:
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Rotationscentrum — mittpunkten pa en linje mellan hjulnavens mitt, runt vilken LD-
250 roterar.

Geometriskt centrum — mitten av tva linjer som skar igenom konturen pa LD-250.
Tyngdpunkt — tyngdpunkten pa en LD-250 utan last.

X- och Y-axelns mittlinjer — linjer som korsar geometriskt centrum pa LD-250.
AMR-koordinatsystem —referenssystemet med X, Y, Z och theta som AMR anvander
for att relatera till miljon och till den relativa positionen fér andra enheter, t.ex. de
valfria sidolasrarna. Se AMR-koordinatsystem pa sidan 86 (anvdandarhandboken for
LD-250-plattformen, Rev-B).

5.2.9.1 Avkanning och rapportering av lutning

Om AMR lutar mer an 60 grader i nagon riktning intraffar en nédstoppshandelse. Det har ar
inte avsett att forhindra att AMR valter. Det kan daremot meddela dig om AMR kor av en
ramp eller lutar av nagon anledning. Se: Frigéra ett nédstopp pa sidan 31
(anvandarhandboken fér LD-250-plattformen, Rev-B).

5.2.9.2 Saker placering av nyttolast

Grafiken i det har avsnittet visar det beraknade sakra CG-mattet och placeringen for
nyttolaststrukturer (som ocksa maste folja den angivna viktgransen). Nyttolaststrukturens
tyngdpunkt maste alltid ligga inom det definierade omradet.

Antaganden i dessa berakningar ar

att nyttolasten ar sakert fast vid AMR och hanger inte 6ver kanten.
att fjadringen ar installd pa fabriksinstallningen (andra halet). Om du av nagon
anledning behover justera fjadringen paverkar det nyttolastens tyngdpunkt.
att AMR inte 6verskrider de angivna maximala granserna for

o acceleration, inbromsning eller hastighet

o vinkelhastighet, sarskilt vid lutningar

o lutningsvinkel (ramp).

Foljande géller for kommande grafiska representationer:

A ar langst upp pa lastutrymmet.

B definierar den rekommenderade omfattningen for nyttolasten.

X ar rorelseriktningen for AMR-enheten (framat till bakat).

Y ar vinkelrat mot rorelseriktningen for AMR-enheten (sida till sida).
Z ar det vertikala mattet (hojd).

Alla matt anges i millimeter (mm). Se aven AMR-koordinatsystem pa sidan 86
(anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B).
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Bild 11: Sidovy (X) av rekommenderad tyngdpunkt for nyttolast (mm)
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Bild 12: Vy uppifran (X) av rekommenderad tyngdpunkt for nyttolast (mm)

Mobil robot LD-250, monteringsanvisningar, Rev. A
Sida 50 av 76



OMRON

5.3  Nyttolastrelaterade kompromisser

Om du utokar tyngdpunkten bortom riktlinjerna som anges har maste du justera olika
parametrar i programvaran MobilePlanner for att kompensera fér andringar i
koregenskaperna. Detta dr nodvandigt sa att AMR arbetar konsekvent och sakert.

Kontakta lokal OMRON-support om dina parametrar skiljer sig fran dem som beskrivs i det
héar avsnittet. | allmdnhet maste du minska de maximala hastigheterna for acceleration,
inbromsning och rotation. Se: Grdnser fér acceleration, inbromsning och rotation pa sidan
74 (anvandarhandboken fér LD-250-plattformen, Rev-B).

5.4  Anslutningar mellan LD-250 och nyttolaststruktur

LD-250 Core tillhandahaller anvandaranslutningar for datakommunikation (i/O) och strom.
Anvand de har anslutningarna for OMRON-alternativ eller for att driva och styra
nyttolaststrukturen.

5.5 Operatorspanel (HMI) pa nyttolasten

Du kan flytta operatdrspanelen och de integrerade knapparna for nédstopp, bromsfrigéring,
ON (pa) och OFF (av) genom att dra en enda anslutningskabel (HMI-panelens kontakt). Den
hér barbarheten gor att du kan placera manga av de vanligaste operatorskontrollerna pa en
bekvam plats pa nyttolasten.
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Bild 13: Standardoperatorspanel (enheten ar mm)

Callout Description Callout Description
A Emergency Stop E 15 Pin High Density D-Sub
B Brake Release F D-Siib hex niits
C On Button G 7x 0.213 Through Hole
D Off Button

En extra pekskdarmspanel finns som tillval fér visning av MR-status. Pekskarmen innehaller
inte de brytare och knappar som ar integrerade pa operatérspanelen (HMI). Se Pekskirm pa
sidan 188 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B). Manga andra anslutningar
for LD-250 ar tillgangliga. Mer information och specifikationer for tillgangliga anslutningar
finns i Anslutning pa sidan 93 (anvandarhandboken fér LD-250-plattformen, Rev-B).

5.5.1 Att tdnka pa angaende nodstopp vid borttagning av operatoérspanelen

Om du tar bort operatorspanelen bor du byta ut dess nédstoppsknapp mot en alternativ
nodstoppsknapp som sitter pa nyttolasten. Detta nddstopp maste vara

e kopplat till operatérspanelens (HMI) nédstoppskedja via mandverpanelskabeln och
inte via anvandarens nodstopp.
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Annars maste du avsluta operatorspanelens nédstoppskedja pa ratt satt:

1. Hall manoéverpanelens kabel pa plats. Den ska vara ansluten till LD-250 Core.

2. Fast en bygel pa ett sdkert satt (artikelnummer 13387-000) for att avsluta
kabeldanden (i stallet for operatorspanelen).

3. Lagg kabeln i en 6gla och fast den med buntband i lastutrymmet sa att den inte stor
nyttolasten eller andra rorliga delar.

e Ligger inom kravet pa 600 mm rackvidd. Se: Placera tillvalet nédstopp for nyttolast
pa sidan 126 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B).

WARNING: PERSONAL INJURY OR FROPERTY DAMAGE RISK

Failing to properly terminate the Operator Panel cable can prevent E-Stop but-
tons from operating correctly. This can prevent vou from stopping the AME
during an emergency, and could result in injury or damage to property.

5.5.2 Tillvalskontakter

Du kan ansluta

e extra stotdampare for nyttolasten. Se Anvéndarstétddmpare pa sidan 105
(anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B)
e varningslampor. Se:
o LAMPOR (ljusstativ) pa sidan 102 (anvandarhandboken fér LD-250-
plattformen, Rev-B)
o Indikationer frdn ljusskivornas utdata pa sidan 127 (anvandarhandboken for
LD-250-plattformen, Rev-B)
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6 Anslutningar

LD Core-anslutningar som ar tillgangliga for anvandaren finns i lastutrymmet under den dvre
tackplattan pa LD-250. Lastutrymmet innehaller starka mekaniska anslutningspunkter och
atkomst till data och signal (i/O) och elektriska stromanslutningar.

De tva anslutningarna utanfor lastutrymmet ar den hangande porten och Ethernet-porten
for underhall, som sitter under en atkomstlucka pa baksidan av LD-250. Bada de externa
portarna ar anslutna till LD-250 Core i lastutrymmet.

_-_

Bild 14: Ansluta en Ethernet-kabel

Callout Description
A Minimum specification Cat 5 Ethernet Cable.
B Microsoft Windows PC with Ethernet LAN port.
C LD-250 Maintenance Ethernet port (under a door in the rear skin).
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6.1 Anslutningar som kravs for konfiguration

Du beho6ver minst foljande anslutningar.

Connection Type Purpose

Joystick port To create a workspace map, connect a joystick to the LD-250's
Joystick port.

The Joystick port is located under a small access panel on the LD-
250's rear skin. This is internally connected to the LD-250 Core
in the payload bay.

Maintenance Ethernet The Maintenance Ethernet port is located under a small access
panel on the LD-250"s rear skin. This is intermnally connected to
the LD-250 Core in the payload bay. Connect to the port using
an RJ-45 Ethernet cable.

Wireless Ethermnet The LD-250 Core provides two connections for wireless anten-
nae.

Two 2.3 m (7 feet) RG58A/U, 1C/20AWG low loss extension
cables are provided. The cable has two 6.35 mm (0.25 in)

SMA coaxial connectors. Use the same specification if you require
a longer cable for your payload.

Do not relocate the antenna to a payload position where the sig-
nal might attenuated.

Docking Station Power only.

6.2  Anslutningar for lastutrymme — LD-250 Core

Anslutningarna som beskrivs i det har avsnittet ar tillgangliga att anvanda med
standardalternativ och tillbeh6r som tillhandahalls av anvandaren. LD-250 levereras med
dubbla antenner som du kan flytta vid behov. Om du flyttar antennerna ska du se till att de
inte placeras sa att de kan dampa WiFi-signalen, beroende pa AMR-orienteringen.

Standardkontakter, till exempel ljud, beskrivs inte har. Detta omfattar alla kontakter pa
hoger sida av LD-250 Core.
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6.2.1 LD-250 Core fram, upptill

5
H‘-“‘-_._,_ _—
Bild 15: Fram upptill pa LD-250 Core
ID Connection Type Description
A CANBusB DE9F Consult your local Omron Support for use.
Digital I/02 HDB44F 16 digital inputs, in 4 banks of 4. Each bank can
be wired as active high or active low depending
on the connection of the BANK# terminal.
Wy range for each input is 0 to 30 V. The input
is ON when Wy > 4V, OFF when Vg < 1.3 V.
C Analog IJO General use.
D User LAN R145 General Ethernet, Auto-MDIX, shielded
E R5-232x 2 DBE9M Port 1 and Port 2, general use
F AUX Sensors HDB15M Low front and optional side lasers
G Right-Side Con- WVarious Mot described in this manual.
nectors
# 16 digital outputs, protected low-side drivers. Wire these outputs to positive voltage through
the load. Output is open when OFF and grounded when ON. Each open-drain output is capable
of sinking 500 mA. May be used with loads connected to VBAT, AUX_20V, _12V, or _5V. You
must stay within the allowed current capacity of the VBAT or AUX power supplies.

6.2.1.1 Digital I/O

Den digitala I/O HDB44F-anslutningen pa LD-250 Core ger anvandaren digitala in- och
utgangar for anpassning av nyttolast.
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Designation
Pin No. Hardware Software Notes
1 INPUT_1.1 Input_1.1 |0 - 30V Range, Rj,= ~3.9 k2
2 INPUT_1.2 Input_1.2 |0 - 30V Range, Rj, = ~3.9 kQ:
3 INPUT_1.3 Input_1.3 |0 - 30V Range, Rj, = ~3.9 k2
4 INPUT_1.4 Input_1.4 |0 - 30V Range, Rj,= ~3.9kQ
5 BANK1 Common for INPUT_1.%
6 INPUT_2.1 Input_2.1 |0 - 30V Range, Rj, = ~3.9 kQ
7 INPUT_2.2 Input_2.2 (0 - 30V Range, R;, = ~3.9 k0
8 INPUT_2.3 Input_2.3 |0 - 30V Range, Rj, = ~3.9 k2
kS INPUT_2.4 Input_2.4 |0 - 30V Range, Ry = ~3.9 kD
10 BANEKZ Commeon for INPUT_2.X
11 INPUT_3.1 Input_3.1 |0 - 30V Range, R = ~32.9 ki
12 INPUT_3.2 Input_3.2 |0 - 30V Range, Rj, = ~3.9 k2
13 INPUT_3.3 Input_3.3 [0 - 30V Range, R, = ~3.9kQ
14 INPUT_32.4 Input_3.4 |0 - 20V Range, Rjp= ~3.9 k2
15 BANKZ Commeon for INPUT_3.X
16 INPUT_4.1 Input_4.1 |0 - 30V Range, Rj,= ~3.9 kQ
17 INPUT_4.2 Input_4.2 |0 - 30V Range, Rj, = ~3.9 k2
18 INPUT_4.3 Input_4.3 |0 - 30V Range, Rj, = ~3.9 kQt
19 INPUT_4.4 Input_4.4 |0 - 20V Range, Rj,= ~3.9 k2
20 BANE4 Commeon for INPUT_4.X
21 OUTPUT_1 Output_1
22 QuUTPUT_2 Output_2
23 OUTPUT_3 Output_3
24 QUTPUT_4 Output_4
25 QUTPUT_S Output_5
26 QUTPUT_& Output_&
27 QUTPUT_7 Output_7
28 QUTPUT_2 Output_38
29 QUTPUT_S Output_%5
30 QUTPUT_10 Output_10
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Designation

Pin No. Hardware Software Notes
31 OUTPUT 11 Output_11

3z QUTPUT 12 Output_12

33 OUTPUT 13 Output_13

34 OUTPUT 14 Output_14

35 OUTPUT_15 Output_15

36 OUTPUT_16 Output_16

37 VBAT_IO_OUT4 VEBAT @ 0.5 A Max

{shared with light pcle)

38 VBAT_IO_OUT3 VBAT @ 0.5 A Max
39 VBAT_IO_OUT2 VBAT @ 0.5 A Max
40 VBAT_IO_OUT1 VBAT @ 0.5 A Max
41 -44 | GND

6.2.1.2 Specifikationer for digital ingang och utgang

| foljande tabeller beskrivs specifikationer for de digitala ingangarna pa LD-250 Core.

Parameter Value

Operational voltage range | 0 to 30 VDC

OFF state voltagerange | 0to 1.3 VDC

ON state voltage range 4 to 30 VvDC

Operational current range [ 0to 7.5 mA

OFF state current range | 0to 0.5 mA

ON state current range 1.0to 7.5 mA

Impedance (V;./L;,) 3.9 kQ minimum

CurrentatV,, = +24 VDC | L < 6mA

in =

OBS! Specifikationerna for ingdngsstrom anges som referens. Spanningskallor anvands
normalt for att driva ingangarna.
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Bild 16: Exempel pa typisk kabeldragning for digitala ingangar

A Equivalent Circuit | F Terminal Block

B Input Bank 1 G Typical User Input Signal

C Input Bank 2 H Part Present Sensor

D Input Bank 3 I Bank 1 configured for sinking (NPN) inputs
E Input Bank 4 ] Bank 4 configured for sinking (PNP) inputs

OBS! Du kan anvanda alla ingangssignaler for sinking- eller sourcing-konfigurationer.
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Parameter Value
Power supply voltage range 5-30VDC
Operational current range, per channel | I ; < 500 mA
ON state resistance (I, = 0.5 A) =014 Q@85°C
Output leakage current I+ <5HA
DC short circuit current limit 0.7A<|m=17A
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i |
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—|[; OUTFUT 2422 1 1 &
® OLTPUT 347 —L—-8
@ nurmT_aIz“—i——&——@]
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-
I .

au TFLIT_1EI

GHD
.

.
GO -

@

Bild 17: Exempel pa typisk kabeldragning for digitala utgangar

Callout Description Callout Description
A Standard Equipment E Load
B User-Supplied Equipment F Qutputs 1-16
C Wiring Terminal Block G Equivalent Circuit
D Typical User Loads

6.2.1.3 Analog /O

Den analoga I/O HDB15M-anslutningen pa LD-250 Core ar endast avsedd for internt bruk.
Kontakta lokal OMRON-support innan du forsoker anvanda de har kretsarna.
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6.2.1.4 Aux-sensorer

HDB15M-anslutningen for Aux-sensorerna pa LD-250 ger kretsar som anvands av
lagfrontslasern och de valfria sidolasrarna (lutande lasrar).

Designation
Pin No. Hardware Software Notes
1 Rs232 _VERT1_THD Jdev/ttyUSBS (side lasers)
2 RS232_VERTZ_THD Jdev/ttyUSBE (side lasers)
3 RS232_FOOT_THD Jdev/ttyUSBE7 (low front laser)
4 SV_SW1 USB_1_and 2_Power | 5V @ 1 A (shared with USB port 1)
5,10 SW_20V_VERT Vertical_Laser_Power | 20 V @ 300 mA (side lasers)
6,7,8 |GND
9 SV_SW2 USB_1_and_2_Power | 5V @ 1 A (shared with USE port 2)
11 R5232_VERT1_RXD Jdev/ttyUSBS (side lasers)
12 RS232_VERT2_RXD J/dev/ttyUSBEE (side lasers)
13 RS232_FOOT_RXD Jdev/ttyUSE7 (low front laser)
14 5V_SW3 USB_3_Power 5V @ 1 A (shared with USE port 3)
15 SW_20V_FOOT Foot_Laser_ Power 20V @ 150 mA (low front laser)

6.2.1.5 RS2321 och?2

RS232 1- och 2 DB9M-anslutningen pa LD-250 har tva portar som anvands med
kringutrustning som HAPS-sensorer (se HAPS (High-Accuracy Positioning System) pa sidan
190 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B)).

Om de inte anvands for andra enheter kan du dven anvanda portarna for vidarebefordring
av port fran andra RS232-enheter. Se kapitlet SetNetGo i anvindarhandboken fér Fleet
Operations Workspace Core.

Pin No. Designation Notes
1,4,6,9 | No Connection

2 R5232_USR#_RXD [ #=1or2
3 RS232_USR#_TKD [ #=1or2
5 GND

7 R5232_USR#_RTS [ #=1or2
a RS232_USR#_CTS (#=1or2

Mobil robot LD-250, monteringsanvisningar, Rev. A
Sida 61 av 76



OMRON

6.2.2 Bakre Ovre anslutningar pa LD-250 Core

Bilden visar anslutningarna pa den 6vre bakre granssnittspanelen pa LD-250 Core. Vissa av
dessa kontakter ar tillgangliga for kundanvandning.

A
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Bild 18: LD-250 Core bakre 6vre granssnittspanel
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ID | Connection Type Description

A | Lights Mini-Fit 2 x 3 Connect to a supplied splitter that powers a buzzer
using a default configuration, and provides power for a
user-supplied light tower with 3 lights.

The following four functions are pins on the User Interface connector.

B | Brake- Mini-Fit 2 x 7 Pins for user-supplied brake release
release
ON Pins for user-supplied ON button; same function as

Operator Panel ON

OFF Pins for user-supplied OFF button; same function as
Operator Panel OFF

E-STOP Pins for user-supplied E-Stop. Jumper if not used.
C | User Mini-Fit 2 x 4 Payload structure bumpers, user-supplied, connected
Bumpers between E-STOP_SRC and USER_BMP# (for each of the

& inputs). Contacts 1 - 3 are for a front bumper, 4 - & for
rear. Contacts should be 12V @ 10 mA.

D | Aux Power Mini-Fit 2 x 3 5,12, and 20 VDC Outputs

E | UserPower |Mini-Fit2x6 Battery and switched battery power

F | Sonar 2 DBE9M Not used
G | HMI Panel HDB15F Operator screen, E-Stop, Brake_Rel, ON, OFF.
Joystick DB9IF Directly connected to the externally-mounted Joystick
port
I | Maint LAN R145, Directly connected to the externally-mounted Main-
Shielded tenance Ethernet, Auto-MDIX.

2 Molex Mini-Fit Ir™ 5557 series receptacles.

6.2.2.1 Anslutning for handenhet

DB9F-anslutningen fér handenheten till LD-250 replikeras pa utsidan av AMR under en liten
lucka pa baksidan (se Funktioner fér LD-250 pa sidan 12 (anvandarhandboken foér LD-250-
plattformen, Rev-B)).

Anvand handenheten for manuell korning och mappning.

6.2.2.2 Natanslutningar

LD-250-enhetens batteri forser LD-250 med konditionerad effekt pa 5, 12 och 20 VDC och ra
effekt (batteri) pa 22—30 VDC till tillbehorselektroniken pa LD-250, inklusive LD-250 Core och
laser-LIDAR (ljusdetektering och avstandsmatning).

Alla stromkontakter ar Mini-Fit®.
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Se dven Stréomférbrukning pa sidan 79 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B)

Nominal Qty Actual "E::ET‘T Description
5VDC 1 5 VDC+5% 1A Switched Aux power
12 vDC 1 12 VDC+5% 1A Switched Aux power
20VDC 1 20 VDC+5% 1A Switched Aux power
22 -30VDC 2 battery 4 A Switched
22 -30VDC 1* battery 10A Switched
22 -30VDC 1* battery 10 A Safe, Switched
* 10 A switched and 10 A Safe, Switched share the 10 A of current.

Varje stromkalla har en tillhérande lysdiod som, nar den ar tand, visar att porten ar aktivt
stromforsorjd. Se Indikatorer fér status hos LD-250 Core pa sidan 132 (anvdandarhandboken
for LD-250-plattformen, Rev-B).

Nar du trycker pa en nédstoppsknapp (eller om den bakre sensorn eller en
anvandarstotdampare kommer i kontakt med ett hinder) kopplas den sdkra 22-30 VDC bort.
6.2.2.3 LAMPOR (ljusstativ)

Med LD-250 Core 2 x 3 Mini-Fit®-anslutning for ljusstativ kan du ansluta ett ljusstativ eller
andra varningslampor for nyttolast.
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Pin | Designation Notes Pin | Designation Notes
1 GND Cable shield 4 VBAT_IO VBAT @ 0.5A Max (shared with
ouT4 DIO)
2 LIGHT_P1 Red 5 LIGHT_P3 Green
3 LIGHT_P2 Yellow or & LIGHT_P4 Buzzer
orange
A
® @ ©
VBAT_I0_OUT4 44 Q
()
WD
LIGHT_P1_N ¢-2 N . .
LIGHT_P2_N $-> o i
@ LIGHT_P3_N ¢-> ® - .
LIGHT_P4_N 42 Q .
GND ¢ '
Callout Description Callout Description

A Standard Equipment D Typical User Load
B Wiring Terminal Block E Equivalent Circuit
C User-Supplied Equipment

6.2.2.4 Anvandargranssnitt (broms och nodstopp)

LD-250 Core 2 x 7 Mini-Fit®-anslutning for anvandargranssnitt tillhandahalls kretsar for
bromsfrigoring, ON- (pa), OFF- (av) och nédstoppsknappar.
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Pin No. | Designation Notes

1,2, 3 FEAT_ALWAYS Fused VBAT @ 500 mA

4 E-STOP_USRE_1L | Short 4 & 11 to close E-STOP_USR_1

5 E-STOP_USRE_2L | Short 5 & 12 to close E-STOP_USR_2

& E-STOP_OUT_1L | Pins & & 13 short when E-5TOP_CH1 is closed

7 E-STOP_OUT_2L | Pins 7 & 14 short when E-STOP_CH2 is closed

8 OFF_BUTTON Short to FBAT_ALWAYS to signal OFF (min 1 s pulse)
9 START_BUTTON | Short to FBAT_ALWAYS to signal ON (min 1 s pulse)
10 MOTOR_BRAKE Short to FBAT _ALWAYS for manual brake release
11 E-STOP_USR_1H | Short 4 & 11 to close E-STOP_USR_1

12 E-STOP_USR_2H | Short 5 & 12 to close E-STOP_USR_2

13 E-STOP_OUT_1H | Pins & & 13 short when E-5TOP_CH1 is closed

14 E-STOP_OUT_2H | Pins 7 & 14 short when E-STOP_CH2 is closed

6.2.2.5 Anvandarstotdampare

LD-250 Core 2 x 4 Mini-Fit®-anslutning for anvandarstotdampare ger sex kretsar for valfria
nyttolaststotdampare som tillhandahalls av anvdandaren.

Pin No. Designation Notes

1 USER_BUMPER_1 | Short to E-STOP_SRC to signal bumper hit
Front left bumper sensor.

2 USER_BUMPER_2 | Short to E-STOP_SRC to signal bumper hit
Front center bumper sensor.

3 USER_BUMPER_3 | Short to E-STOP_SRC to signal bumper hit
Front right bumper sensor.

4 USER_BUMPER_4 | Short to E-STOP_SRC to signal bumper hit
Rear right bumper sensor.

5 USER_BUMPER_5 | Short to E-STOP_SRC to signal bumper hit
Rear center bumper sensor.

G USER_BUMPER_G | Short to E-STOP_SRC to signal bumper hit
Rear left bumper sensor.

7.8 E-STOP_SRC 12V E-STOP Source Output @ 10 mA
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6.2.2.6 Reservkraft

LD-250 Core 3 x 2 Mini-Fit®-anslutning for reservkraft ger extra stromuttag. Se dven
Strémférbrukning pa sidan 79 (anvandarhandboken fér LD-250-plattformen, Rev-B) som
anger granser for stromforbrukning.

Designation
Pin No.| Hardware |Software Notes
1,2,3 GND
4 AUX_SY_OUT | Aux_5V S5ValAmax
5 ALK _12V_0OUT | Aux_12V |12V @ 1 Amax
[ AUX_20W_0UT | Aux_20V | 20V @ 1 A max

6.2.2.7 Anvandarstrom

LD-250 Core 2 x 6 Mini-Fit®-anslutning for anvandarstrom ger batterikraft for
nyttolastenheter. Se dven Strémférbrukning pa sidan 79 (anvdndarhandboken LD-250-
plattformen, Rev-B) som anger granser for stromférbrukning.

VIKTIGT: Om du trycker pa ett nodstopp avbryts uteffekten pa stift 11 och 12
(SAFE_VBAT_OUT). Detta ar anvandbart om du vill bryta strommen till bAde AMR och dess
nyttolastenheter.

Designation

Pin No. Hardware Software Notes

1,2, GND

3,4,

5.6

7 SW_VBAT_OUT1 | Battery_Out_1 VBAT @ 4 A max (switched in SW)

8 SW_VBAT_0OUTZ2 | Battery_Out_2 VBAT @ 4 A max (switched in SW)

9, 10% SW_VBAT_0OUT34 | Battery_Out_3_and_4 | VBAT @ 10 Amax (switched in SW)
Limit to < 5 A per pin.

11,12* | SAFE_VBAT_OUT SW_VBAT_OUT34 gated by
dual-channel E-STOP relays

*9 10,11, and 12 share the 10 A of current.
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6.2.2.8 HMlI-panel (operatorspanel)

LD-250 Core HDB15F-anslutning fér HMI-panelen har kretsar for operatérspanelens skarm
och dess knappar (ON (pa), OFF (av), EMERGENCY OFF (n6dstopp) och bromsfrigoring).

Designation
Pin No. Hardware Software
1 RS422 HMI_Tx+

FJd

R5422_HMI_TX-

3 MOTOR_BRAKE

4,5 E-STOP_FP_1H, _2H
& R5S422_ HMI_RX+

7 R5422_ HMI_RX-

a8 START_BUTTON

9,10 E-STOP_FP_1L, _2L

11 HMI_5V_SW HMI_Power
12,14 | GND

13 OFF_BUTTON

15 FBAT_ALWAYS

Om du anvander pekskarmen (tillval) i stallet for operatorspanelen gar det att anvanda den
har porten for anpassade anslutningar. OMRON rekommenderar dock att du anvander
anvandargranssnittsporten, som ar avsedd for anpassning. Se Anvdndargrénssnitt (broms
och nédstopp) pa sidan 103 (anvandarhandboken for LD-250-plattformen, Rev-B).

Viktigt att tanka pa nar du anpassar den har porten:

e Du maste ange knappar for funktionerna ON (start), OFF (av), Brake Release
(bromsfrigoring) och E-Stop (n6dstopp), eller atminstone bygla nédstoppskretsen
med hjalp av bygeln som har artikelnummer 13387-000. Anslut bygeln till
operatorspanelens kabel och inte direkt till LD-250 Core.

e Det gar inte att anvdanda RS-422-dataanslutningarna.

6.2.2.9 Ekolod1

LD-250 Core Sonar 1 DB9M-anslutning ar ansluten till den bakre sensorn i LD-250.
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7 Tekniska specifikationer

7.1

Dimensionsritningar
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Bild 19: Langdmatt fran sidan av AMR
Callout Description MM Inch
A Length 963 38
B Height to top cover plate 383 15
C Height to load bars in the payload bay 380 15
D Front to wheel axis 488 19
E Center of gravity to the floor 178 7
F Rear caster axle to center of gravity 272 11
G Front caster axle to center of gravity 298 12
H Wheel axis to center of gravity 45 2
I Center of gravity MN/A MN/A
] Center of rotation M/ A M/A
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Bild 20: Breddmatt fran baksidan av AMR

A Width, including light discs 718 28
B Drive wheel to center of gravity 301 12
C Caster to center of gravity 232 9

D Caster wheelbase 465 18
E Drive wheel wheelbase 605 35

Mobil robot LD-250, monteringsanvisningar, Rev. A

Sida 70 av 76



OMRON

7.1.2 Komponentvikt

Mass Characteristic kg Ibs

Vehicle weight with skins and battery installed | 146 | 321.9

Vehicle weight without skins 126 | 277

Battery weight 18.5 [ 41

7.1.3 Kapacitet

LD-250Capability Value

Vehicle Max Speed 1.2 m/sec

Run time 8-10 hours

OBS! Se dven Nyttolaststrukturer (avsnitt 5) for information om placering och matt for
nyttolastfaste.

7.2  Specifikationer for LD-250

7.2.1 Fysiska matt

Description Specification
Default LengthFront 488 mm
Default Lengthrear 480.8 mm
Rating

IP Rating IF20
Cleanroom rating None
Joystick IP rating IP56

Drive Train
Drive wheels Aluminum with polyurethane tread
Passive Casters 2 front, 2 rear, ESD
Brakes 2 (one each motor)
Steering Differential
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Description Specification
Performance
Max payload - level 250 Kg
AMR Radius 1050 mm
Swing radius (see note below) 525 mm
Turn radius 0 degrees

Translational speed, max

1200 mm/sec

Rotational speed, max

120 degrees/sec

LIDAR Stop position repeatability +/-100 mm
Description Specification
Triangle Target Drive Stop position repeatability | 4/-50 mm
Traversable step, max @ 10 mm
Traversable gap, max 15 mm

Climb grade.

3% (Frequent operation on grades affects
battery duration.)

Traversable terrain

Generally, "wheelchair accessible”

Moise Level - Ambient

38 Db(A)

Noise Level - Peak

60 Db(A)

Minimum floor flathess P

Fe25 (based on the ACI 117 standard)

Battery

Run-time 8 hrs

Typical Lifespan 2000 charge cycles

Weight 19 Kg

Voltage 22-30VDC

Capacity 72 Ah (Battery cell nominal)

3 Steps should have smooth, rounded profiles. A speed limit of 600 mm/s is required for tra-
versing steps. Faster or frequent driving over such steps or gaps will shorten the lifespan of the
drive train components. Lower speeds may not traverse the step.

b ACI 117 is the American Concrete Institute’s standard for concrete floors. F is flatness, F| is
the level. Higher Fr numbers represent flatter floors. Fe 25 is a fairly lenient specification.
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7.2.3 Overhingande nyttolaster och svingradie for AMR

Om nyttolasten hanger 6ver LD-250:s standardstorlek andrar den svangradien for AMR och
paverkar dess maximala sakra rotationshastighet exponentiellt. Om storleken pa AMR 6kar
avsevart kan du behova justera AMR-enhetens maximala rotationshastighet for att ligga
inom 300 mm/s eller langsammare.

Om du 6kar AMR:s standardsvangradie ska du minska vardet fér parametern
HeadingRotSpeed for att kompensera for den 6kade storleken och hogre
rotationshastigheten.

Om du till exempel 6kar AMR-enhetens radie till 625 mm och v motsvarar troskelvardet for
linjar hastighet pa 300 mm/s:

w=v/r
w = (300 mm/s)/(625 mm) = 0,48 radian/s
w =0,48 rad/s * 180/m = 27,5 grader/s

| MobilePlanner stéller du in vardet for parametern HeadingRotSpeed pa 27,5 grader/sek.
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7.2.4 Sensorer

Description Specification

Sensors

Safety Scanning Laser 1 at front of LD-250

Single horizontal plane, parallel to the floor
at a height of 190 mm (7.48 inches).

601 beam readings in a 240° field of view
(0.4 degrees per beam).

Maximum safety protection range of 3 m
(9.8 fi).

Maximum distance for range readings of 15
m (49 feet).

Class 1, eye-safe. PLd Safety per ISO-
13849

Position encoders One encoder for operation and navigation. A
second encoder for safety.

Analog gyroscope (LD-250 Core) | 320 deg/sec max rotation

Rear sensor 1 at rear of LD-250

The sensor has right, center, and left seg-
ments. (MobilePlanner indicates which seg-
ment is activated by an obstacle.)

Low Front Laser (Toe Laser) 1 in toe-laser well.

Side Lasers (option) One rear-facing.

2 on sides of payload structure,
user-mounted.

Upward-facing camera 1 on payload structure, user-mounted
(Acuity option)

Payload Structure bumpers & inputs, user-designed and mounted
(option) sensors (3 front, 3 rear)
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7.2.5 ESD-efterlevnad
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LD-250 har ett alternativ for ESD-jordning via rullhjulen. Aven om det ar tillrdckligt for att
skydda LD-250 och annan utrustning den vidror ar denna metod inte IEC-kompatibel.

Hall bade golv och hjul rena, sa att det finns tillracklig ledningsformaga. Se:

« Rengora ESD-rullhjul pa sidan 156 (anvédndarhandboken fér LD-250-plattformen, Rev-B).

« Miljo och golv pa sidan 115 (anvdndarhandboken fér LD-250-plattformen, Rev-B).

7.3

Specifikation for dockningsstation

Description

Specification

Current

8A

Circuit protection

Thermal circuit breaker rated at 10A (IEC) or 15A (UL).

Contacts

2

Vaoltage

100-240 VAC, 50/60 Hz

Power consumption

800 W

Short circuit current rating (SCCR)

Fuse: 1500 A, Circuit Breaker 2000 A

Humidity

5% to 95% non-condensing

Temperature

5 to40°C (41 to 104°F)

Dimensions - WxDxH
with Floor plate

349 x 369 x 315 mm [13.75 x14.5 x 12.4 inches]
495 x 4955 x 317 mm [16 x 19.5 x 12.5 inches]

Weight 8.2 kg (18 Ibs)
Mounting Wall bracket, directly to floor, or on floor with floor plate
Indicators Power on - blue
Charging - amber
Connector For manual charging of spare batteries

OBS! LD-250 kan ocksa anvdanda dockningsstationer av dldre modell som anvdnder en 10 A

trog sakring.
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